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PRÉFACE. 


L'Ouvrage  dont  je  publie  aujourd'hui  la  première  ParLie  esl 
le  résumé  des  Leçons  que  j'ai  faites  à  la  Sorbonne  pendant  les 
biversde  1882  à  iS85.  J'avais  commencé  l'exposiiion  de  la  Théorie 
des  surfaces  dans  le  but  unique  d'j  trouver  des  applications  nou- 
velles de  la  théorie,  si  vaste  et  si  peu  connue,  des  équations  aux 
dérivées  partielles.  Je  comptais  consacrer  une  année  à  peine  à  cet 
enseignement;  mais  l'iiilérèt  du  sujet,  et  aussi  les  demandes  de 
mes  auditeurs,  m'ont  entraîné  bien  au  delà  des  limites  que  j'avais 
primitivement  fixées. 

Ce  premier  Volume  comprend  trois  parties  distinctes.  Le  pre- 
mier Livre  traite  des  Applications  à  la  Géométrie  de  la  f./iéorie 
des  mouvements  relatifs;  j'aurai  à  revenir  sur  les  propositions 
qui  y  sont  exposées,  dans  la  partie  où  seront  étudiées  plus  lard, 
avec  tous  les  détails  nécessaires,  les  belles  formules  de  M.  Co- 
dazzi.  Le  second  Livre  contient  l'étude  des  différents  systèmes 
de  coordonnées  curvilignes.  J'y  considère  successivement  les 
systèmes  à  lignes  conjuguées,  dont  l'étude  a  été  trop  négligée,  les 
lig^nes  asymptotiques,  les  lignes  de  courbure,  les  sv.stèines  ortho- 
gonaux et  isothermes. 

Le  Volume  se  termine  par  la  Théorie  des  surfaces  niinima  où 
j'ai  mis  à  profil  les  travaux  si  remarquables  publiés  par  d'éminenls 
géomètres  dans  ces  dernières  années.  Elle  forme  à  peu  près  la 
moitié  de  ce  Volume  ;  sauf  les  trois  derniers  Chapitres  qui  ont  été 
rédigés  an  moment  de  l'impression,  elle-  a  éié  enseignée  à  deux 
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reprises  différentes,  en  1882  el  i885.  Une  ou  deux  questions  im- 
portantes j  ont  été  omises;  elles  seront  mieux  à  leur  place  dans 
la  suite,  quand  j'aurai  donné  les  propositions  générales  auxquelles 
on  peut  les  rattacher. 

Suivant  son  habitude  constante,  M.  Gauthier-Villars,  après 
avoir  accueilli  cet  Ouvragée,  a  apporté  tous  ses  soins  à  l'impression  ; 
qu'il  reçoive  ici  mes  plus  vifs  remerciements;  je  dois  aussi  les 
adresser  à  mes  auditeurs,  qui  ont  désiré  voir  ces  Leçons  publiées, 
et  plus  particulièrement  à  un  de  nos  jeunes  géomètres,  M.  G. 
Kœnigs,  Maître  de  Conférences  à  l'École  Normale,  qui  a  bien 
voiihi  m'aider  dans  la  revision  des  épreuves. 
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THÉORIE  GÉNÉRALE 

DES    SURFACES. 

PREMIÈRE  PARTIE. 

LIVRE  I. 

APPLICATIONS  A  LA  GÉOMÉTRIE  DE  Lk  THÉORIE 
DES  MOUVEMENTS  RELATIFS, 


CHAPITRE    I. 

L'K  pauamètre;    application   a  L.t  tiiéorie 

DES     COUllBES     GAUCHES. 

IWplacemcnt  d'un  système  invariable  —  Application  à  la  théorie  des  courbes 
gauches.  —  Propriété  cancteiisiique  de  l'hélice.  —  Formules  de  M.  J.-A.  Scrrct. 
—  Indicalrice  sphérique  —  R  clieiulie  de  la  courbe  dont  les  normales  prin- 
cipales sont  aussi  normales  iirinupalea  d'une  autre  courbe.  ^  Développées  des 
courbes  gauches. 


1.  Coûsidi'rons  un  corps  solide  ou  système  invariable,  mobile 
aiiLour  d'un  point  fixe.  On  sait  qu'à  trn  instant  quelconque  les 
vitesses  des  différents  points  du  système  sont  les  mêmes  que  s'il 
tournait  autour  d'une  droite  passant  par  le  point  fixe,  droite  qui  a 
reçu  le  nom  d'axe  instantané  de  rotation.  On  démontre  en  Mé- 
canique que  les  rotations  peuvent  être  représentées  géométrique- 
ment par  des  droites,  comme  les  forces,  et  composées  ou  décom- 
posées suivant  la  même  loi,  c'est-à-dire  que,  si  l'on  compose  ou  si 
l'on  décompose  les  rotations  comme  les  forces,  la  vitesse  imprimée 
par  la  rotation  résultante  à  un  point  quelconque  est  la  résul- 
D.  — I.  I 
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tante  des  vitesses  qui  seraient  communiquées  au  même  poial  par 
chacune  des  rotations  composantes,  existant  isolément.  On  sait 
aussi  que,  si  l'on  considère  un  point  mobile  par  rapporlau  système 
invariable,  la  vitesse  absolue  de  ce  point  est  la  résultante  de  sa 
vitesse  relative  et  de  sa  vitesse  d'' entraînement.  On  désigne  sous 
ce  nom  la  vitesse  qu'aurait  un  point  qui,  à  l'instant  considéré, 
coïnciderait  avec  le  point  mobile,  mais  demeurerait  invariablement 
lié  au  système  solide. 

Il  résulte  de  ces  propositions  que  l'on  pourra  construire,  à  un 
instant  quelconque,  les  vitesses  de  tous  les  points  d»  système  inva- 
riable dès  que  l'on  aura,  en  grandeur  et  en  direction,  la  rotation 
à  cet  instant.  11  semblerait  naturel  de  déterminer  à  chaque  instant 
cette  rotation  par  ses  composantes  relatives  à  trois  axes  rectangu- 
laires, fixes  dans  l'espace  et  avant  pour  origine  le  point  fixe  du 
système  solide.  En  réalité,  les  éléments  les  plus  importants,  les 
seuls  qui  permettent  le  plus  souvent  une  étude  approfondie  du 
mouvement,  ce  sont  les  composantes  de  la  rotation  relativement  à 
des  axes  mobiles,  entraînés  dans  le  mouvement  du  système  inva- 
riable. Rappelons  rapidement  la  méthode  employée  en  Mécanique. 

Soient  OX,  OY,  OZ  trois  axes  fixes  passant  par  le  point  fixe  G 
du  système  et  O^,  O^,  O^  trois  axes  rectangulaires  invariable- 
ment liés  au  système  mobile.  Nous  supposerons  que  les  deux  sys- 
tèmes d'axes  aient  la  même  disposition,  c'est-à-dire  qu'ils  puissent 
être  amenés  à  coïncider.  De  plus  nous  supposerons  que  les  sens  des 
axes  aient  été  choisis  de  telle  manière  que  la  rotation  autour  de 
OZ,  qui  déplacerai  t  OX  du  côté  de  O^ ,  soit  représentée  par  une 
droite  dirigée  suivant  la  partie  positive  de  OZ.  Nous  déterminerons 
les  axes  mobiles  parles  cosinus  des  angles  qu'ils  fiarment  avec  les 
axes  fixes.  Pour  cela  nous  écrirons  le  tableau  : 


X 

— 

r 

'' 

Y 

a- 

». 

■=■ 

Z 

»■ 

b" 

c" 
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qui  fail  connaître  les  cosiaus  des   angles  for] 
axes  fixes  avec  les  axes  mobiles. 
On  a  les  relations 


ûa>Lquelles  il  faut  joindre  toutes  celles  que  l'on  obtiendrait  par  des 
permutations  circulaires  effectuées,  soit  sur  les  lettres,  soit  sur 
les  indices.  Rappelons  encore  que  les  neuf  cosiaus  peuvent  être 
exprimés  par  les  trois  angles  d'Euler,  au  moyen  des  formules  (') 


^     r"^. 


Désignons  maintenant  par  p,  g,  /■  les  composâmes  de  la  rotation  à 
l'instant  t  par  rapport  aux  axes  mobiles.  Considérons  un  point 
dont  les  coordonnées  soient  x,  y,  s,  relativement  aux  axes  mobiles, 
et  cberchons  les  composantes  de  sa  vitesse  absolue  par  rappori 
aux  Diêmes  axes.  En  écrivant  que  cette  vitesse  absolue  estla  résul- 
tante de  la  vitesse  relative  et  de  celles  qui  seraient  dues  aux  trois 


(  '  )  Dans  ces  formules,  4'  désigne  l'angle  de  OX  avec  l'intersection 
des  deux  plans  desay  et  dosXY,  ?  désigne  l'angle  de  Oaiaveclamér 
enfin  6  est  l'angle  de  Oz  et  OZ.  L'angle  tp  mesure  la  grandeur  c 
qu'il  faut  imprimer  à  ON  dans  le  plan  des  icy,  et  dans  le  sens  dire 
coïncider  ON  avec  Ox;  on  peut  supposer  qu'il  varie  de  o"  à  jSo". 
mesure  la  rotation  que  l'on  doit  imprimer  ù  ON  dans  le  plan  des 
dans  le  sens  direct,  pour  amener  cette  droite  à  coincider  avec  OX  :  ci 
de  0'  à  36o". 


;t,  pour  faire 
De  même,  ij* 
XY,  toujours 
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rolaùonE 

■  /->,  (h  ' 

-,    011 

L  obtiendra  Jcs  expressions  si 

vivantes  de  ce 

composa 
(3) 

nies 

dont  nous  aurons  souvent  à  faire  usage. 

Nous  allons  montrer,  dès  à  présent,  comment  on  peut  en  déduire 
les  expressions  àep,  q,  r  en  fonction  des  neuf  cosinus  el  de  leurs 
dérivées  par  rapport  au  temps.  Pour  cela,  considérons  le  point  pris 
sur  l'axe  OX  à  la  distance  i .  Ce  point  a  pour  coordonnées  relatives 
(c'est-à-dire  relativement  aux  axes  mobiles)  a,  b,  c.  En  exprimant 
que  sa  vitesse  est  nulle  et  en  appbquanl  les  formules  (  3),  nous  ob- 
tiendrons les  équations  fondamentales 


-«^îi 


auxquelles  on  peut  joindre  les  s 


que  l'on  démontrera  de  la  même  manière. 
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On  déduit  de  là  les  formules 

pdt=  ^odb=~'î.bdc, 
ç[  dt  =  Sadc^—'Zcda, 
rdt  =  Zbda  —  ~Zadb, 

qui  donnent  les  valeurs  cherchées  des  rotations.  Si  l'on  remplace 
les  cosinus  par  leurs  expressions  en  fonction  des  angles  d'Enler, 
on  aura  le  système 

(6)  L  =  oos,.ne^.si.,f., 


qu'il  serait  aisé  de  démontrer  géométriquement.  En  résolvant  pai 
rapport  aux  dérivées  des  angles,  on  trouve 
df> 


de 


,lO(psm^-!-ycos<p). 


2.  Tout  cela  étant  rappelé,  nous  allons  étudier  la  question  sui- 
vante, qui  est  fondamentale  dans  notre  théorie  :  On  donne p,  q,  r 
en  fonction  du  temps  t,  et  l'on  propose  de  déterminer  complè- 
tement le  mouvement. 

Il  est  clair  que  la  question  sera  résolue  si  l'on  a  les  expressions 
des  neuf  cosinus  en  fonction  du  temps.  Or  il  résulte  immédiate- 
ment des  formules  {/\)  que,  si  l'on  sépare  les  cosinus  en  trois 
groupes,  formés  respectivement  de  «,  h,  C\  a',  b' ,  c';  a",  6",  c", 
les  trois  cosinus  de  chaque  groupe  sont  des  solutions  simultanées 
du  système 

[    'Ij'   —  9.  .  _., 
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Toute  la  difficulté  se  réduit  donc  à  l'intégration  de  ce  système. 
L'élude  détaillée  de  cette  intégration  fera  l'objet  du  Chapitre  sui- 
vant. Pour  le  moment  nous  nous  contenlerons  de  signaler  les  pro- 
priétés suivantes  du  système  (8). 

D'abord,  par  suite  de  sa  forme  linéaire,  il  admettra  toujours  une 
solution,  et  une  se\ile,  pour  laquelle  les  valeurs  initiales  de  a,  ^,  y 
seront  données. 

En  second  lieu,  si  a,  p,  y;  a',  P',  y'  désignent  deux  systèmes  de 
solutions  quelconques,  les  expressions 

seront  des  constantes.  On  le  reconnaît  aisément  en  les  différentiant 
et  tenant  compte  des  équations  (8), 

Ces  propriétés  vont  nous  permettre  d'établir  qu'il  y  a  toujours, 
quelles  que  soient  les  expressions  de  />,  g,  r  en  fonction  du  temps, 
une  infinité  de  mouvements  dans  lesquels  ces  trois  quantités  sont 
les  composantes  de  la  rotation  relativement  aux  axes  mobiles. 

Considérons  en  effet  un  trièdre  Irirectangle  (T^),  de  même  sens 
que  le  trièdre  OXYZ,  formé  par  les  axes  fixes  et  soient  «d,  ba, 
Co,  .  ■  -  les  cosinus  directeurs  de  OX,  OY,  OZ  par  rapport  aux 
axes  de  (To).  Déterminons  les  trois  systèmes  de  solutions  des 
équations  (8),  a,  6,  c;  a',  f/,  c';  a",  b",  c",  qui  correspondent 
respectivement  aux  valeurs  initiales  suivantes  :  «oi  ^oi  '^o  î  "oi  ^'o- 
c'i,;  a'd,  b"„,  c\. 

Les  fonctions,  telles  que 

CT2-l-il_l_c^     aa'-hhh'^cc',     .... 

ayant  pour  valeur  initiale  i  ou  o,  et  devant  rester  constantes 
d'après  les  propriétés  du  système  (8),  ne  cesseront  pas  de  con- 
server leurs  valeurs  initiales;  par  conséquent,  les  neuf  quantités 
a,  a',  a",  . . .  seront  à  chaque  instant  les  cosinus  directeurs  de 
trois  droites  rectangulaires  formant  un  trièdre  mobile  (T)  dont  la 
position  initiale  sera  (T,,).  Comme  cette  position  initiale  peut  être 
choisie  à  volonté,  on  voit  qu'il  existe  une  infinité  de  mouvements 
pour  lesquels  p,  q,  r  sont  des  fonctions  données  du  temps. 

Tous  ces  mouvements,  qui  dépendent  de  trois  constantes  arbi- 
traires, se  réduisent  au  fond  à  un  seul,  mais  qui  serait  rapporté  à 
des  axes  fixes  différents. 
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En  effet,  considérons,  dans  ]'un  quelconque  d'entre  eux,  la  posi- 
tion occupée  par  le  trièdre  mobile  à  l'instant  initial,  et  choisissons- 
la  pour  le  système  d'axes  fixes  auquel  nous  rapporterons  le  mou- 
vement du  système  mobile.  Les  valeurs  initiales  des  neuf  cosinus 
sont  alors  i  ou  o,  la  solution  qui  correspond  à  ces  valeurs 
numériques  ne  contient  aucune  constante  arbitraire  et  est  bien 
déterminée. 

11  résulte  de  ce  qui  précède  que,  lorsqu'on  aura  obtenu  une 
solution  quelconque  du  problème,  c'esl-à-dire  un  système  de  valeurs 
des  neuf  cosinus,  il  suffira,  si  l'on  veut  avoir  la  solution  la  plus 
générale,  de  changer  d'axes  fixes,  ce  qui  introduira  trois  constantes  ; 
puis  de  supposer  que  les  nouvelles  formules  se  rapportent  aux 
anciens  axes. 

3.  Nous  allons  maintenant  étudier  le  cas  où  le  système  mobile 
n'a  plus  de  point  fixe.  Alors  il  faut  joindre  aux  composantes  p,  g, 
r  ceUes  de  la  vitesse  de  l'origine  O  des  axes  mobiles,  prises  tou- 
jours relativement  aux  axes  mobiles  Ox,  Oj',  Oz.  Désignons-les 
par  ^,  ■/;,  i^;  jointes  aux  trois  rotations,  elles  interviennent  dans 
toutes  les  questions  relatives  à  l'étude  du  mouvement.  Supposons 
que  l'on  connaisse  les  expressions  de  ces  six  quantités  en  fonction 
du  temps,  et  cherchons  comment  on  déterminera  le  mouvement 
du  trièdre  mobile.  Désignons  par  (T)  ce  trièdre  mobile,  et  soit 
(T')  le  trièdre  dont  l'origine  est  un  point  fixe  quelconque  et 
dont  les  axes  sont  parallèles  à  ceux  de  (T).  A  un  instant  quel- 
conque les  deux  trièdres  sont  animés  de  la  même  rotation  et,  par 
conséquent,  les  neuf  cosinus  se  détermineront  au  moyen  de  p,  g,  r 
comme  dans  le  cas  précédent;  d'ailleurs,  si  Xo,  Y»,  Z»  désignent 
les  coordonnées  de  l'origine  mobile  O  par  rapport  aux  axes  fixes, 
on  a  évidemment,  en  projetant  la  vitesse  de  cette  origine  sur  les 
axes  fixes, 


a  déterminé  les  cosinus,  ces  formules  feront  con- 
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naître  Xo,Y(i,Zo  ^ar  de  simples  quadratures  qui  inLrodiiironl  Lrois 
coustantes  nouvelles. 

Ici  encore,  lous  les  mouvements  possibles  correspondants  aux 
différentes  valeurs  des  six  constantes  arbitraires  se  réduisent  à  un 
seul  et  même  mouvement,  observé  par  rapport  à  des  axes  diffé- 
rents; car  l'intégration  n'introduit  aucune  constante  arbitraire  el 
ne  donne  qu'un  seul  mouvement,  si  l'on  suppose  que  les  axes  fixes 
coïncident  avec  la  position  initiale  des  axes  mobiles. 

Je  rappellerai,  relativement  au  cas  que  nous  venons  de  considérer, 
que  si  x,y,  z  sont  les  coordonnées  d'un  point  relativement  aux 
axes  mobiles,  la  vitesse  absolue  de  ce  point  aura  pour  composantes, 
relatives  aux  mêmes  axes,  les  trois  quantités 


Considérons,  par  exemple,  les  points  invariablement  liés  au  sys- 
tème mobile  et  cherclions  ceux  pour  lesquels  la  vitesse  est  mini- 
mum. Il  faudra  déterminer  les  valeurs  de  x,y,s  rendant  minimum 
la  somme 

(X-\-q2  —  ryy  +  {-n  +  r^—pzy^(ti-hpy  —  qa;y. 

En  égalant  à  zéro  les  dérivées  par  rapport  à  :k,  à  /  et  à  s,  on  ob- 
tient trois  équations  qui  se  réduisent  aux  deux  suivantes  ; 

p  '  q  r  ' 

Ces  deux  équations  représentent  une  droite,  l'axe  central  du 
mouvement  à  l'instant  considéré.  On  trouve  facilcmeni,  pour  Lt 
valeur  commune  des  rapports  précédents, 

/>' -h  .72 -H '-2  ' 
ce  qui  donne,  pour  la  valeur  minimum  de  la  vitesse, 

//)'  -H  5*  -H  rî 
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DU   DEPLACEMENT    A    UN   PARAMETRE.  9 

La  oondilion  nécessaire  et  suffisante  pour  que  le  mouvement  du 
système  se  réduise  à  une  simple  rotation  est  donc  la  suivante 

et,  dans  ce  cas,  l'axe  de  rotation  est  représenlé  par  les  trois  érfua^ 
tiens 

i  Z-f-pr  —  q^=<>, 

qui  caractérisent  en  effet  les  points  dont  la  vitesse  est  nulle ,  comme 
le  monirent  les  formules  (lo). 

4.  Pour  indiquer  dès  à  présent  une  application  des  propositions 
précédentes,  considérons  une  courbe  gauche  quelconque  et  élu- 
dions le  mouvement  du  trièdre  (T)  formé  par  la  tangente  que  nous 
prendrons  pour  axe  des  x,  la  normale  principale  que  nous  pren- 
drons pour  axe  des  y,  en  la  supposant,  par  exemple,  dirigée  vers 
le  centre  de  courbure,  et  la  binormale  qui  sera  l'axe  des  z  et  dont 
le  sens  est  défini  par  les  conventions  déjà  faites. 

Prenons  l'arc  s  comme  variable  indépendante  ou,  co  qui  est  l;i 
même  chose,  supposons 

rft  _ 
dt  ~ 


et,  si  X,  y^   s  désignent  les  coordonnées  du  point  de  la  courbe, 
qui  est  le  sommet  du  trièdre,  par  rapport  à  des  axes  fixes, 


Les  formules  g'énérales  (4)  nous  donnent 
(la)  da={b)-  -~cq)ds,        db  ---.{cp^ar)ds,        de  =  {a.q  —  bp) ds . 


Exprimons  que  la  binormale,  dont  les  cosinus  directeurs  sont  c, 
c',  c",  est  perpendiculaire  au  plan  osculateur,  c'est-à-dire  aux  deux 
droites  dont  les  cosinus  directeurs  sont  a,  a',  «"  et  a  +  cla, 
a'+da',  a"-\-  da".  L'une  des  équations  sera  satisfaite  d'elle-même 
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eil'aalre  no 

us  donnera  la  condition 

2  cda  =  qds  =  13. 

Ainsi  la  . 

composante  q   doit  être  nulle,  et  les  formules  ( 

■  s)  se 

r.;duisent  an 

X  suivantes  : 

Il  est  aisé  d'obtenir  la  sig-nilîcation  géométrique  des  rotations  p 
et  r. 

Menons  en  effet  par  un  poinl  fixe  des  parallèles  aux  arêtes  dit 
trièdre  (T)  ;  nous  obtiendrons  un  trièdre  (T)  )  dont  la  rolatioc  sera 
la  même,  â  un  instant  quelconque,  que  celle  du  trièdre  (T).  Un 
point  situé  à  la  dislance  i  sur  l'axe  des  X  du  trièdre  (T,  )  aura  une 
vitesse  dont  les  composantes  seront,  d'après  les  formules  (3), 


et,  par  conséquent,  ce  poinl  décrira  le  cbemiu  rds\  ou,  ce  qui  est 
la  même  chose,  la  tangente  à  la  courbe  tournera  de  l'angle  r  ds 
quand  son  point  de  contact  décrira  l'arc  ds  ;  donc  la  composante  r 
est  égale  à  la  première  courbure  de  la  courbe. 

En  prenant  un  point  situé  à  la  distance   i  sur  l'axe  des  z  du 
trièdre  (T,  ),  on  verra  de  même  que  les  composantes  de  sa  vitesse 

et,  par  conséquent,  le  plan  osculateur  tournera  de  l'angle  — p  ds, 
quand  le  point  de  la  courbe  décrira  l'arc  ds.  En  d'autres  termes, 
^ p  sera  la  torsion  de  la  courbe.  Ainsi  nous  pourrons  poser 

(.4)  r='-.         ,^.^l, 

p  et  T  désignant  les  rayons  de  courbure  et  de  torsion,  et  les  for- 
jnules(i3)  deviendront 


On  reconnaît  les  formules  de  J.-A,  Serret,  qui  jouent  un  rôle  s 
important  dans  la  théorie  des  courbes  gauches. 
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s.  La  mélhode  qui  nous  a  permis  de  les  étalilirmel  en  évidence 
quelques  propositions  qu'il  serait  aisé  de  démontrer  autrement  et 
dont  on  fait  un  usage  continuel  dans  les  démonstrations  géomé- 
triques. 

Étant  donnée  la  courbe  gauclie  (C),  si  par  l'origine  on  mène  une 
parallèle  à  la  tangente  de  cette  courbe,  de  longueur  égale  à  i,  l'ex- 
trémité de  cette  parallèle  décrira  une  courbe  sphérique  que  nous 
appellerons,  avec  M.  P.  Serret,  V indicatrice  sphérique  de  la 
courbe  gauche.  Il  résulte  de  ce  qui  précède  que  la  tangente  à  l'in- 
dicalrice  sphérique  est  parallèle  à  la  normale  principale  de  la 
courbe  (C);  car  le  point  qui  décrit  l'indicatrice  est  celui  qui  est 
situé  à  la  distance  i  sur  l'axe  des  x  du  trièdre  (T,  ),  et  nous  avons 
vu  que  la  vitesse  de  ce  point  est  égaie  à  -  et  parallèle  à  la  normale 
principale. 

De  même,  si  par  l'origine  nous  menons  une  droite  de  lon- 
gueur I,  parallèle  à  la  binormale,  l'extrémité  de  cette  droite  sera 
le  point  à  la  distance  i  sur  l'axe  des  z  du  trièdre  (T,  );  ce  point 
aura  une  vitesse  égale  à  -  et  qui  sera  encore  parallèle  à  la  normale 
principale  ;  la  courbe  sphérique  qu'il  décrit  sera  parallèle  à  l'indi- 
catrice :  on  l'obtiendra  en  portant  sur  les  grands  cercles  normaux 
à  l'indicatrice,  et  dans  un  sens  convenable,  une  longueur  égale  à 
un  quadrant;  en  d'autres  termes,  ce  sera  la  courbe  polaire  de 
l'indicatrice  sphérique. 

6.  Nous  signalerons  encore  le  théorème  suivant  qui  est  fort 
important  (')  : 

Toute  courbe,  dans  laquelle  le  rapport  ^  est  constant,  est  une 
hélice  tracée  sur  un  cylindre  quelconque- 

En  effet,  si  nous  considérons  le  mouvement  du  trièdre  (T,  )  pa- 


<  '  )   Vair,  aa  sujet  (le  ce  thc^oréme  : 

PuisEDs,  Problème  de  Géométrie  (Journal  de  Liouville,  i"  série,  t.  VII)  ;  Beb- 
TBASD,  Sur  la  courbe  dont  les  deux  courbwes  sont  constantes  (Journal  de  Liou- 
çille,  I"  série,  t.  xrn  )  ;  Liouville,  Application  de  l'Analyse  à  la  Géométrie  par 
Monge,  5"  édition,  Note  1. 
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rallcle  à  (T),  nous  savons  c[Lie,  la  composante  q  ctanl  nulle,  l'ase 
instantané  de  rotation  est  toujours  dans  le  plan  des  xz.  Lorsque  le 
rapport  -  ou  — ^  demeurera  constant,  cet  axe  instantané  deviendra 
fixe  par  rapport  aux  axes  mobiles.  Or  on  sait  que,  lorsque  l'axe 
instantané  occupe  une  position  invariable  par  rapport  au  système 
mobile,  il  demeure  fixe  dans  l'espace.  Le  trièdre  (T|)  tournera 
donc  autour  d'une  droite  fixe;  son  axe  des  a:,  qui  est  parallèle  à  !a 
tangente  de  la  courbe,  fera  un  angle  constant  avec  cette  droite  fixe 
et  engendrera  un  cône  de  révolutioD.  On  reconnaît  la  propriété 
caractéristique  de  l'hélice  tracée  sur  iin  cylindre  quelconque. 

Lorsque  p  et  t  sont  constants,  cette  hélice  est  tracée  sur  un 
cylindre  de  révolution.  Dans  ce  cas,  en  effet,  le  mouvement  du 
trièdre  (T)  présente  à  chaque  instant  une  translation  et  une  rota- 
tion invariables.  Alors  tous  les  points  du  système  mobile,  et  en 
particulier  l'origine  du  trièdre,  décrivent  des  hélices  tracées  sur 
des  cylindres  circulaires  droits. 

7.  Dans  le  mouvement  que  nous  venons  d'éludier,  trois  des 
six  quantités  ^,  .  . .,  />,  ...  sont  nulles.  Nous  allons  montrer  que, 
réciproquement,  si  l'on  a 

,  =,  Ç  „  ,  =  o. 

l'origine  du  trièdre  décrit  une  courbe  qui  est  Langente  à  l'axe  des 
X  de  ce  trièdre  et  admet  l'axe  des  jj'  pour  normale  principale.  Lu 
premier  point  résulte  immédiatement  des  équations 

D'autre  part,  la  composante  q  étant  nulle,  nous  avons 
S  ù  rfiï  =  o. 

L'axe  des  s  du  trièdre  mobile  est  donc  normal  à  deux  positions 
consécutives  de  l'axe  des  x.  En  d'autres  termes,  le  plan  des  xy  est 
le  plan  osculateur  de  la  courbe  décrite  par  l'origine  des  coor- 
données. 

En  réduisant  toutes  les  vitesses  dans  le  même  rapport,  de  ma- 
nière que  \  devienne  égale  à  i,  on  doit  remplacer /j,  r  par  ?'  f- 
La  courbure  et  la  torsion  de  la  courbe  sont  données  par  les  for- 
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(i6) 


"  r 


8.  La  miilhode  cinémaLique  que  nous  venons  d'exposer  s'ap- 
plique d'une  manière  élégante  à  la  solution  complète  du  problème 
suivant,  complètement  résolu  par  M.  Bertrand  (')  :  Rechercher 
s'il  existe  une  courbe  dont  les  normales  principales  soient  aussi 
normales  principales  d'une  autre  courbe. 

Soient  M  un  point  de  la  courbe  donnée  et  (T)  le  trièdre  relatif 
à  ce  point.  Si  l'on  porte  sur  la  normale  principale  une  longueur 
MM'  ^  a,  la  vitesse  du  point  M'  aura  pour  composantes 


suivant  Mx,  M^,  Ms  respectivement;  cela  résulte  des  formules 
(lo).  Si  l'on  veut  que  la  courbe  décrite  par  le  point  M'  soif,  nor- 
male à  MM',  il  faudra  que  l'on  ait 


et  devra  être  constant  :  ce  résultat  était  évident  a  prit 
aurions  pu  le  supposer  immédiatement. 

Alors  la  vitesse  v  de  M'  est  perpendiculaire  à  My  et, 
pelle  (0  l'angle  qu'elle  fait  avec  M^r,  on  a 


La  droite  M'M  sera  alors  normale  de  la  courbe  décrite  par  le 


point  M'  ;   mais  elle  ne  s 


1  général  normale  principale. 


Construisons  le  trièdre  (T')  formé  par  la  tangente  M'a:'  à  la  courbe 
décrite  par  le  point  M',  par  la  droite  Wy  et  par  la  perpendiculaire 
commune  à  ces  deux  droites,  et  remarquons  que  l'axe  des  y  de 


(')  J,  Uebiband,  Mémoire  sur  la  théorie  des  courbes  à  double  courbure 
{Journal  de  Llouvllle,  i"  série,  t.  XV,  p.  33a).  Foi'r  aussi  le  Mémoire  de  M.  Bonnet 
inséré  dans  le  XXXII'  Cahier  du  Joui-nal  de  l'École  Polytechnique,  où  l'auteur 
démontre  (p.  i34)  que,  si  deux  courbes  ont  les  mêmes  normales  principales,  leurs 
plana  osculateors  aux  points  correspondants  fonl  un  angle  ■ 
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ce  trièdre  coïncide  avec  l'axe  de  même  Dom  de  (T).  On  aurait  un 
trièdre  ayant  même  orientation  que  (ï')  en  faisant  tourner  le 
trièdre  (T)  de  l'angle  w  autour  de  son  axe  des  _/.  On  obtiendra 
donc  la  rotation  instantanée  du  trièdre  (T')en  composant  les  deux 
rotations  p,  r  du  trièdre  (T)  avec  une  rotation  -^  autour  de  My. 
Or  la  condition  nécessaire  et  suffisante  pour  que  la  droite  My 
ou  M'y  soit  la  normale  principale  de  la  courbe  décrite  par  le 
point  M'  est,  nous  l'avons  vu,  que  la  rotation  de  (T')  autour  de 
M'y  soit  nulle.  Il  faudra  donc  que  l'on  ait 

et,  par  suite,  que  l'ang-le  w  soit  constant.  Ainsi  les  plans  osculaCeurs 
des  courbes  décrites  par  les  points  M,  M'  devront  se  couper  sous 
un  angle  constant  w. 

Si  l'on  se  reporte  maintenant  aus  formules  (17),  on  en  déduit, 
par  l'élimination  de  v, 


nu,  en  remplaçant  ;-  el  p  parleurs  expressions  géométriques, 

Il  y  a  donc  une  relation  linéaire  entre  les  deux  courhuren. 

9.   Réciproquement,  s'il   existe  une  relation   linéaire  entre  les 
deux  courbures 


la  courbe  jouira  en  général  de  la  propriété  indiquée.  On  identi- 
fiera la  relation  précédente  avec  l'équation  (18),  et  l'on  aura 


Signalons  cependant  deux  cas  d'exception  : 

Si  l'on  a  C  =^  o,  sans  que  A  soit  nul,  la  relation  entre  les  cour- 
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DU    DEPLACEMENT    A    UN    PARAME' 

bures  prenr!  la  formt! 


eL  a  devient  infini.  Ainsi  la  seconde  courbe,  lieu  de  M',  est  rejetée 
à  l'inlini,  La  courbe  proposée  est  alors  une  hélice. 

Si  l'on  a  A  ^  o,  c'est-à-dire  si  la  coiirbe  a  une  torsion  constante, 
a  est  nul  et  les  deux  courbes,  lieux  de  M  et  de  M',  se  confondent. 

On  peut  avoir  plus  de  deux  courbes  ayant  les  mêmes  normales 
principales  :  i"  si  la  valeur  de  a  est  indéterminée,  c'est-à-dire  si 
l'on  a  A  =:  C  =  o  ;  dans  ce  cas,  la  courbe  sera  plane  ;  2°  s'il  y  a 
plus  d'une  relation  linéaire  entre  les  cotirbures,  c'est-à-dire  si  les 
deux  courbures  sont  constantes  ;  dans  ce  cas,  l'équation  (18)  sera 
satisfaite  pour  toute  valeur  de  a  et  fera  connaître  w  ;  il  y  aura  donc 
une  infinité  de  courbes  ayant  les  mêmes  normales  principales.  La 
courbe  primitive  ei,  par  conséquent,  toutes  les  autres  seront  des 
hélices  tracées  sur  des  cylindres  circulaires  droits;  la  surface 
formée  par  les  normales  principales  sera  l'hclicoïdc  gauche  à  plan 
directeur. 

10.  Revenons  au  cas  général  et  cherchons  les  deux  courbures 
de  la  courbe  lieu  de  M',  Le  trièdre  (T')  relatif  à  celte  courbe  est 
invariablement  lié  au  trièdre  (T).  Ilsuffira  donc,  pour  avoir  les 
composantes />',  /■'  relatives  au  trièdre  (T'),  de  projeter  les  rota- 
tions p,  r  sur  les  axes  de  (T').  Cela  donne 


Or  on  a,  d'après  les  formules  (ifi),   en  désignant  par—.  -,  les 
deux  courbures  de  la  courbe  lieu  de  (M'), 


i  relations   précédentes  nous  donnent  donc,  par  la  subsli- 
1  des  expressions  de/»,  q,  p' ,  q', 
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formules  auxquelles  on  peut  joindre  le  systcnic   suivant,  obtenu 
en  remplaçant  r  et  p  par  leurs  expressions  dans  les  formules  {17)  : 


Les  formules  {19)  et  (mo)  contiennent  toutes  les  relations  enlre 
rs  deux  courbes.  On  en  déduit,  par  exemple, 


relation  Unéairc  enlre  les  deux  courbures  de  la  nouvelle  courbe 
dont  l'existence  était  évidente  a  priori.  D'ailleurs  le  système  (ry) 
peut  être  remplacé  par  le  suivant 


qui  est  beaucoup  plus  simple  ('). 

L'un  des  cas  particuliers  les  plus  intéressants  avait  été  déjà 
signalé  et  étudié  par  Monge  {^)  :  c'est  celui  où  les  plans  oscula- 
leurs  des  deux  courbes  sont  perpendiculaires  ;  on  a  alors 


Chacune  des  deux  courbes  est  le  lieu  des  centres  de  courbure  de 
l'autre  et  aussi  le  lieu  des  centres  des  spbères  oscula triées  à  l'autre. 


(  )  Poi  une  N  tp  Sui  le  coitrbei>  qui  ont  les  méniJ's  normales  principales, 
insérée  par  M  Mannheim  dans  les  Comptes  leitdus  (t  LXXXV,  p.  21a),  où  se 
trouvent  démontrées  quJques  relanons  que  Ion  pourrait  déduire  des  formules 
ctabliea  1er 

(=)  Mn'iGE,  Supplément  ou  l  on  fait  von  que  les  équations  aux  différences 
oïdinaiiea  poui  lesquelles  les  conditions  d  vUégrabûUe  ne  sont  pas  satisfaites, 
sont  suceptibles  d  une  leritable  mtegiation  et  que  c  est  de  cette  intégration 
que  dépend  celle  des  équations  aux  dérivées  partielles  élevées  (Mémoires  de 
l'Académie  Boyale  des  Sciences  pour  l'année  1784,  p.  536  et  suiv.). 

Ce  be»u  travail  vient  compléter,  comme  l'indique  son  titre,  le  célèbre  Mémoii-e 
sur  le  Calcul  intégral  des  équations  aux  différences  partielles,  publié  dans  le 
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1 1 .  Les  résultais  obtenus  par  M.  Bertrand  donnent  immédiale- 
ment  la  solution  d'un  problème  dont  on  s'est  beaucoup  occupé  : 
Déterminer  toutes  les  surfaces  gauches  dont  les  rayons  de  cour- 
bure sont,  en  chaque  point,  égaux  et  de  signes  contraires. 

En  effet,  les  surfaces  gauches  clierchées  devront  avoir,  en  chaque 
point,  pour  indicatrice  une  hyperbole  équilatère  et,  par  consé- 
quent, leurs  lignes  asymptotiques  curvilignes  doivent  couper  les 
génératrices  vectilignes  à  angle  droit.  Le  plan  osculateur  d'une 
ligne  asyraptotique  étant  le  plan  langent  de  la  surface,  on  voit  que 
les  génératrices  rectilignes  doivent  être  les  normales  principales 
de  toutes  les  asympto tiques.  D'après  le  résultat  précédemment 
démontré,  ces  asymptotiques  ne  peuvent  être  que  des  hélices  et 
la  surface  réglée  un  hélicoïde  à  plan  directeur.  On  a  vu  d'ailleurs 
(n"  9)  que  cette  surface  jouit  bien  de  la  propriété  énoncée.  Ainsi 
l'hélicoïde  gauche  à  plan  directeur  est  la  seule  surface  réglée 
dont  les  rayons  de  courbure  soient,  en  chaque  point,  égaux 
et  de  signes  contraires. 

12,  Nous  terminerons  ce  sujet  en  donnant  la  détermination 
des  développées  d'une  courbe  gauche. 

Considérons  le  trièdre  (T)  relatif  à  un  point  M.  La  développée 
devra  être  engendrée  par  un  point  N  du  plan  des  yz,  et  ce  poini 
devra  être  choisi  dételle  manière  que  la  tangente  à  la  courbe  qu'il 
décrit  vienne,  à  chaque  instant,  passer  en  M. 

Appelons  jK  et  z  ses  coordonnées.  Les  composantes  de  sa  vitesse 
sont 
,      ,  dy  dz 

(«)  .-,7.,  j--?^,  ^-+«-. 


même  Volume  (p,  n8),  el  où  se  trouvent  les  premières  reclierclies  de  Monge 
sur  l'équation  aux  dérivées  partielles  des  surfaces  mînLmti,  Monge  fait  voir,  dans 
le  Supplément,  que  si  une  courbe  a  un  rayon  de  courbure  constant,  le  lieu  des 
centres  de  courbure  jouira  de  la  même  propriété  et  aura  ses  centres  de  courbure 
sur  la  courbe  primitive.  De  plus,  les  plans  osculateurs  des  deux  courbes  aux 
points  correspondants  seront  rectangulaires.  Mais  le  procédé  que  Monge  fait  con- 
naître, pour  la  détermination  de  l'équation  en  termes  finis  des  courbes  dont  la 
courbure  est  constante,  est  évidemment  inexact.  Les  équations  finies  que  donne 
l'illustre  géomètre  contiennent,  en  effet,  deux  fonctions  arbitraires  que  Monge 
regarde  comme  indépendantes,  bien  qu'il  ait  démontré,  quelques  pages  aupsravani, 
qu'elles  sont  liées  l'une  à  l'autre  par  une  équation  différentielle, 

D.  —  I.  a 
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Exprimons  que  la  vitesse  est  dirigée  vers  le  point  M,  Nous  avons 
les  deux  équations 


^    -  r      "        dz-^pyds 

.d,^-rd.                 . 
7'  -i-  ^         ' 

En  inlégrani 

.,  nous  U-onvons 

On  a  donc 

'y    J  - 

(i3) 

Ces  équations  contiennent  toute  ia  théorie  des  développées.  On 
voit  que  l'angle  V,  formé  par  la  normale  principale  avec  la  droite 
qui  joint  le  poiat  de  la  développée  au  point  correspondant  de  la 
courbe,  a  pour  valeur 

donc  les  normales  de  !a  courbe  qui  enveloppent  deux  développées 
différentes  Coot,  entre  elles,  un  angle  constant.  Réciproquement, 
si  deux  normales  à  la  courbe  font  un  angle  constant,  et  si  l'une 
enveloppe  une  développée  de  la  courbe,  il  en  est  de  même  de 
l'autre.  Ce  sont  là  des  propositions  dont  on  fait  souvent  usage. 

La  première  des  formules  (aS)  nous  montre  encore  que  les 
développées  sont  tracées  tout  entières  sur  la  surface  polaire, 
enveloppe  des  plans  normaux  à  la  courbe  proposée.  11  résulte,  en 
effet,  des  formrdes  (22)  relatives  à  la  vitesse  du  point  {y,  :■) 
que  tous  les  points  du  plan  normal  situés  sur  la  droite^=  p  ont 
leur  vitesse  dirigée  dans  ce  plan;  donc  cette  droite  est  la  généra- 
trice de  contact  du  plan  avec  son  enveloppe,  la  surface  polaire. 
D'ailleurs,  le  plan  osculateur  de  la  développée,  contenant  la  tan- 
gente à  la  courbe  proposée,  est,  par  cela  même,  normal  à  la 
surface  polaire. 
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CHAPITRE  II. 


l   THÉORIE   i'iiécé»e;\ 


13.  Il  nous  reste  à  étudier  d'une  manière  LléLaiilée  l'intégralion 
du  système 

\  dt   ~'^^       •'^' 

auquel  -satisfont  les  trots  groupes  de  cosinus.  Nous  avons  déjà 
signalé  une  propriété  fondamentale  de  ce  système.  11  admet  l'inté- 
grale du  second  degré 

(^)  ^'- +  ^^  ^ -r- ^  ,on,i. 

et  l'existence  de  cette  intégrale  entraîne,  comme  corollaires,  une 
série  de  propositions  qui  facilitent,  dans  plusieurs  cas,  l'intégra- 
tion du  système. 

Avant  de  commencer  l'étude  des  équations  (i),  je  vais  d'abord 
montrer  que  tout  système  linéaire  de  !a  forme 

où  A,  B,  C,    ...    sont  des  fonctions  de  l.  [leul  èlrc  j'amené  i'i  lii 
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forme  ([)  tOdtes  les  fois   qu'il  admet  une  intégrale   du  second 
degré 

(4)  =(,,?,-()  =  cons,., 

ta  désignant  ime  fonction  homogène  du  second  degré,  à  coefficients 
constaDls  ou  variables. 

En  effet,  par  une  substilnlion  linéaire  qui  ne  change  évidem- 
ment pas  la  forme  des  équations  (3),  on  peut  ramener  l'équation 
(4)  (sauf  les  cas  exceptionnels,  que  l'on  traitera  facilement,  où  la 
fonction  o  serait  un  carré  ou  une  somme  de  deux  carrés)  à  la  forme 

Si  l'on  exprime  que  le  premier  membre  de  cette  équation  est  une 
intégrale  du  système  (3),  on  obtient  les  équations 

A  --  B'  =  G"  =  B  -t-  A'  =  C  -H  A."  =  C  -1-  B"  =.  o, 

qui  montrent  bien  que  le  système  (3)  se  ramène  à  la  forme  (i). 

Le  système  (i)  nous  apparaît  donc  comme  le  type  ou  \a  forme 
réduite  d'une  classe  entière  de  systèmes  présentant  la  propriété, 
que  l'on  rencontre  fréquemment  dans  les  applications,  d'admettre 
une  intégrale  du  second  degré.  Ce  caractère  particulier  des  équa- 
tions que  nous  allons  étudier  méritait  d'être  signalé  et  suffirait  à 
justifier  l'étendue  des  développements  qui  vont  suivre. 

14.  Je  vais  montrer  d'abord  que,  toutes  les  fois  que  l'on  con- 
naîtra une  solution  particulière  {«„,  poiY")  ^'^  système  (i),  on  pourra 
joindre  l'intégrale  du  premier  degré 

à  l'intégrale  déjà  donnée  du  second  degré. 

En  effet,  si  l'on  a  une  solution  quelconque  (a,  p,  y)  d»  sys- 
tème (i),  on  en  pourra  déduire,  d'après  les  propriétés  de  tout 
système  linéaire,  une  solution  plus  générale 

/i  désignant  une  constante  quelconque.  On  devra  donc  avoir,  pour 
toutes  les  valeurs  de  k, 
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INTBGRVTION    DU    SÏSTiîME   LIXEAIRË.  a 

OU,  en  développant, 

52  _j.  p5_L. .-!_!- a^(aa„+p^„ -4- YY„)-^/:=(ag  +  ^g -+- y„')  =  const. 

Le  premier  et  le  dernier  terme  du  premier  membre  étant  enn- 
stanls,  il  en  sera  de  même  de 


comme  il  fallait  le  démontrer. 

Il  résulte  évidemment  de  là  que,  si  1  on  eonnalssalt  seule- 
ment deux  solutions  particulières  du  système  (i),  (ao,  ^oi  Yo)) 
(ai,pi,Yi)i  on  pourrait  immédiatement  écrire  la  solution  géné- 
rale, qui  serait  définie  par  les  éqriations 

a=(„-t-p3„-!-fY„=con3t., 
a:!,-+-3p,  +  yY,=  consl.; 

ces  équalloQS  peuvent  être  résolues  et  donnent  pour  a,  ^,  y  les 
valeurs 

(6)  ?  =  Cop„H-cip,-HC,(7,K,-a„Y,), 

'  ■f=CoTo-Hcrri  +  Cî(aopi  — aipo), 

OÙ  c„,  c,,  Cî  désignent  des  constantes  arbitraires.  Mais  on  peut 
obtenir  une  proposition  plus  complète  et  montrer  que,  si  l'on 
connaît  une  seule  solution  du  système  (i),  ime  seule  quadrature 
suffira  à  nous  donner  son  intégrale  générale. 

15.  Pour  établir  ce  résultat  essentiel,  remarquons  que  les  va- 
leurs les  plus  générales  de  a,  ^,  y  doivent  satisfaire  à  la  relation 

a'  -H  ^2  _|_  .|î  _  const. 

Commençons  d'abord  par  écarter  le  cas  où  la  constante  serait 
nulle;  on  pourra  toujours,  en  divisant  ces  valeurs  par  une  con- 
stante convenable,  supposer  que  l'on  a 

(;)  a!^ps  +  .f.  =  ,. 

Remarquons  même  que,  dans  le  problème  particidier  que  nous 
avons  à  traiter,  a,  p,  y,  étant  trois  cosinus  directeurs,  doivent  né- 
cessairement satisfaire  à  celte  relation.  Il  est  naturel  d'exprimer  a, 
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(b,  Y  en  fonction  de  deux  variables  indépendantes,  de  manière  que 
la  relation  précédente  soit  toujours  satisfaite,  et  de  chcrelicr  les 
équations  différentielles  auxquelles  devront  satisfaire  ces  deux 
variables . 

Or,  si  l'on  regarde  a,  P,  y  comme  les  coordonnées  d'un  point  de 
l'espace,  l'équation  {7)  représentera  une  sphère  de  rayon  i,  ayant 
pour  centre  l'origine  [des  coordonnées.  Considérons  cette  sphère 
comme  une  surface  réglée,  admettant  un  double  système  de  géné- 
ratrices imaginaires,  et  prenons  pour  variables  deux  quantités 
demeurant  constantes  respectivement  sur  les  génératrices  de  chaque 
système.  Pour  cela,  nous  poserons 


ce  quï  donnera 

Remarquons  que,  d'après  les  formules  (8),  œ  ety  seront  imagi- 
naires quand  a,  p,  y  seront  réels,  et,  en  outre,  l'imaginaire  conju- 
guée de  œ  sera  

Si  nous  substituons  les  valeurs  (9)  de  œ,  p,  -.-  dans  les  équations 
différentielles,  ces  équations  seréduirontà  deux,  comme  on  devait 
s'y  attendre,  et,  après  quelques  calculs  faciles,  on  obtiendra  le 
système 


(10) 


dr  _ 


-  g—'/»  ,   y-t 


X  el  j  doivent  donc  être  deux  solutions  différentes  de  la  même 
équation  en  o" 

|-rr^  ^  -_  ,-,.^_L    9  -  '/'    ,     g  -'-  '!>  ^. 

et  l'intégration  du  système  proposé  est  ramenée  à  celle  de  cette 
seule  équation.  Deux  solutions  particulières  distinctes  de  celte 
équation  donneront  toujours,  par  l'emploi  des  formules  (9),   des 
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INTÉGRATION    DU   STSTËUB    LINBAIRE.  a3 

valeurs  réelles  ou  imaginaires  de  a,  ^,  y,  vérifiant  le  système  (i). 
Remarquons  même  que,  lorsquejO,  q^  r  seroDl  des  fonctions  réeUcs, 
il  suffira  de  connaître  une  solution  particulière  o-de  l'équation  (i  i) 
pour  en  déduire  une  solution  (a,  p,  y)  du  système  proposé.  En 
effet,  désignons  par  o^  l'imaginaire  conjuguée  de  o".  Je  vais  mon- 
trer que ;  esleocore  une  solution  particulière  de  l'équation  (i  i). 

Pour  cela  changeons  i  en  —  i  dans  cette  équation,  nous  aurons 

(i?a'  .     ,       y  -^  ip    ,    1 —  '/*    '5 

~dt       '^  *'  '  "  ■    ~~^     ■  '^       ■},       " 

et,  par  conséquent, 

l(-i)-"-(-J)-^-H"^(-i')'- 

Il  suffit  de  comparera  l'équation  (i  i)  pour  reconnaître  que ; 

est  bien  une  solution  particulière  de  cette  équation. 

i6.  L'équation  en  o'  appartient  au  groupe  des  équations  de  la 
forme 

(.3,  J_.-:...,^o,.. 

OÙ.  a,  b,  c  sont  des  fonctions  quelconques  de  (.  Ce  sont  les  plus 
simples  après  les  équations  linéaires.  Comme  on  les  rencontre  fré- 
quemment dans  les  applications,  on  leur  a  donné  le  nom  de  Ric- 
cati,  parce  qu'elles  comprennent  comme  cas  particuîier  l'équalzon 


qui,  seule,  a  été  l'objet  des  recherches  du  géomètre  italien.  Nou^ 
allons  rappeler  rapidement  leurs  principales  propriétés. 

D'abord,  elles  ne  changent  pas  de  forme  quand  on  effectui 
sur  ff  une  substitution  linéaire,  c'est-à-dire  quand  on  substitue  à  i 
la  variable  X  définie  par  l'équation 


"  R(j-hS' 


où  P,  Q,  R,  S  sont  des  fonctions  quelconques  de  t. 

En  second  lieu,  on  peut  les  intégrer  dès  que  l'on  en   connaît 
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une  soluUoQ  parliculicre.  Soîl,  ■ 


(U  nous  obtiendrons  pour  "k  l'équation  linéaire 

„/,)  §=-  =  -.(o,.+  6)», 

donL  l'intégration  exigera  seulement  deux  quadratures  cffcctuccs 
successivement. 

De  là  résulte  une  des  propriétés  fondamentales  de  l'équation 
de  Riccati.  Comme  la  valeur  générale  de  X  est  linéaire  par  rapporf. 
à  la  constante  arbitraire  C  et  de  la  forme 

PC  -.-  Q, 

on  voit  que  l'intégrale  générale  de  l'équation  de  Riccati  sera  de  \» 
forme 


P,  Q,  R,  S  étant  des  fonctions  de  la  variable  indépendante  de  l. 
On  déduit  de  là  que  le  rapport  anharmonique  de  quatre  solu- 
tions de  l'équation  est  constant  et  égal  à  celui  des  quatre  va- 
leurs de  la  constante  arbitraire  correspondantes  à  ces  solutions. 

17.  Si  donc  on  connaît  trois  solutions  particulières  o-o,  ^\,<^-2, 
l'intégrale  générale  sera  donnée  peir  !a  formule 

qui  ne  contient  aucune  quadrature. 

Si  l'on  connaît  seulement  deux  solutions  ffu,  3-,,  une  seule  qua- 
drature suffira.  Voici  le  procédé  le  plus  rapide  pour  obtenir  la 
solution.  Posons 


'\dt         dt  j        's—'z\dt         dt  ) 
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iipJaçant --^î  -^--i  ~r  par  leurs  valeurs  tirées  de  1  é( 


Uon{i3), 


X  s'obtiendra  donc  par  une  simple  quadrature,  et  l'on  aura 
(,5)  1  =  '^:^^  ^  Ce'"'--"", 

C  désignant  uae  constante  arbitraire. 

L'équation  de  Riccati  possède  donc  iine  des  propriétés  fonda- 
mentales des  équations  linéaires  et  la  connaissance  de  chaque  so- 
lution particulière  permet  de  faire  un  pas  vers  la  solution  générale. 
Et,  en  effet,  il  est  aisé  de  ramener  son  intégration  à  celîe  d'une 
équation  linéaire  dn  second  ordre. 

Voici  le  procédé  qui  nous  paraît  le  plus  élégant  pour  démontrer 
cette  dernière  proposition, 

18.  Posons 

l'éqnation  deviendra 

'  dt       '   dt  "'''■''    '      '    ' 
l  cette  unique  équation  peut  évidemment  être  remplacée  par  les 


d. 

(.6) 


;i-(ô  -A]-J, 
ù  h  désigne   une  fonction   que  l'on   choisira  arbitrairement  (' ). 


(')  Il  est  bon  de  remarquer  que,  si  l'intégration  complète  du  ajstéme  {i6)  e 
Iraine  celle  de  l'équalion  de  Rîccali  sans  qu'il  soit  nécessaire  d'effectuer  une  qi 
dralure,  la  réciproque  n'est  pas  vraie.  L'intégration  de  l'équation  de  Riccati  u 
fois  eftectuée,  on  a  seulement  le  rapport  -;  la  détermination  de  jj.  ou  de  v  f 
les  équations  (i6)  exige  encore  une  quedrature. 
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aG  LivKË  1.  —  cuAP.  r(. 

Or  l'élimination  de  |j.  ou  de  v  conduit,  évidemment,  à  uac  é([uatiori 

linéaire  du  second  ordre. 

Si  l'on  prend,  par  exemple,  h  =  ^,  on  aura 

_  1  '^■' 
et  V  satisfera  à  l'équation 

(.7)  rf^-(''*-^7;^^"^"  =  <'' 

Si  V,  et  Vj  désignent  deux  solutions  "particulières  de  cetle  équa- 
llon,  on  aura 

C  désignant  une  constante  arbitraire, 

19.  Nous  avons  vu  que  le  rapport  anharmonique  de  quatre  so- 
lutions particulières  quelconques  de  l'équation  de  Riccati  est 
constant.  Il  est  aisé  d'établir  que  cette  propriété  est  caractéris- 
tique, qu'elle  appartient  à  cette  seule  équation. 

En  effet,  si  o-,,,  a-),  ^3  sont  trois  solutions  particulières,  l'inté- 
grale générale  de  l'équation  considérée  sera  donnée  par  la 
formule 

et  l'élimination  de  c  par  une   différentlallon  conduit  à  une  équa- 
tion de  Riccati. 

20.  Appliquons  ces  propositions  générales,  relatives  à  l'équa- 
tion de  Riccati,  à  notre  équation  (ii)  en  a-.  Toutes  les  fois  que 
l'on  connaîtra  une  solution  du  système  (1)  pour  laquelle  la  somme 
constante  «-+  ^'  +  y*  sera  différente  de  zéro,  on  pourra  réduire 
cette  somme  à  l'unité,  et  les  formules  (8)  nous  feront  alors  con- 
naître deux  solutions  particulières  de  l'équation  en  a.  Désignons 
ces  deux  solutions  par  o-o,  —  -7;-  H  suffira,  pour  déterminer  l'in- 
tégrale générale  de  l'équation  en  o-,  d'effectuer  une  seule  qua- 
drature. L'application  de  la  formule  (i5)  nous  conduira  par  des 
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transformations  faciles  à  l'équation 


/.-/(-?^)(- 


C  désignant  la  constante  arbitraire. 

La  quadrature  qui  figure  dans  ees  formules  porte  sur  une  fonc- 
tion réelle,  toutes  les  fois  que  les  rotations  jo,  q,  r  et  la  solution 
particulière  d'où  l'on  est  parti  sont  réelles  ;  car  alors  o-q,  O'',,  seront 
imaginaires  conjuguées,  et  la  fonction  sous  le  signe  /,  dans  les 
formules  précédentes,  sera  de  la  forme  i%,  0  étant  réelle. 

Il  est  donc  démontré  que,  toutes  les  fois  que  l'on  connaîtra 
une  solution  particulière  du  système  (i)  pour  laquelle  la  constante 
ct^-f- p^  +  Y^  sera  différente  de  zéro,  la  solution  générale  de  ce 
système  s'obtiendra  par  une  simple  quadrature. 

21,  Supposons  maintenant  que  les  solutions  particulières  con- 
sidérées a,  ^,  Y  satisfassent  à  la  relation 


Nous  commencerons  par  remarquer  que  l'une  au  moins  dei 
quantités  a,  p,  y  est  imaginaire.  On  aura  donc,  en  mettant  en 
évidence  les  parties  réelles  et  les  parties  imaginaires. 


Cela 


pose 


i  p,q,r  sont  des  fonctions  réelles  de  /, 


'T 


et  a",  p",  y"  coDStitueront  évidemment  deux  systèmes  différents  de 
soluiionsréelles  du  système  (i),  pour  lesquels  la  somme  a- -f-p-+Y" 
sera  différente  de  zéro.  L'application  des  formides  (6)  fera  con- 
naître alors,  sans  intégration  nouvelle,  la  solution  complète  du 
système  (i). 

Supposons  maintenant  que  p,  q,  r  soient  des  fonctions  imagi- 
naires. On  pourra  poser 
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et,  en  inlrodiiisant  un  facîcur  de  proportionnalité  p,  on  aura 

(,,0)  a=p(,_^2),  p=jp(,^^^),  -f=3p^- 

La  substitulion  de  ces  valeurs  dans  le  syslème  (i)  nous  coudait 
nuK  denx  équations 

,„,,  "^ -_;,.,.  ^  f  ~'J'    '-'LlzlE^i 

^      '  dt  -       '"^   ■         2  "    "■         -i  ' 

Ainsi,  X  devra  être  une  solution  de  l'équation  (i  i).  D'ailleurs, 
si  l'on  pose 

celle  équation  prendra  la  foruie 

ou,  on  tenant  compte  de  ia  formtde  (aa). 

On  aura  donc  X  et,  par  conséquent,  rs  par  une  seule  quadi'a- 
ture;  donc,  dans  tous  les  cas,  la  connaissance  d'un  seul  système 
de  solutions  des  équations  (i)  permet  d'obtenir,  par  une  seule 
quadrature,  l'intégration  complète  de  ces  équations. 

Les  systèmes  particuliers  de  solutions  pour  lesquels  ia  somme 
a-  -(-  p'  +  y^  est  nulle  jouent  un  rôle  essentiel  dans  les  importants 
travaux  de  M,  Ilermite  sur  la  rotation  d'un  corps  solide  (  '  ), 

22.  Euler,  qui  a,  le  premier,  étudié  le  mouvement  d'un  corps 
solide,  a  démontré  le  résultat  précédent  par  une  méthode  toute  diffé- 
rente. Nous  avons  vu  qu'il  a  exprimé  les  neuf  cosinus  au  moyen 
de  trois  angles  seulement,  et  nous  savons  que  les  rotations/?,  q^  r 
s'expriment  en  fonction  de  ces  angles  et  de  leurs  dérivées  par  rap- 
port au  temps  par  les  formules  (6)  [p.  3].  Si  donc   on  suppose 


Sur  quelques  applications  des  fonclions  elliptiques.  Paris, 
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conniies  les  roLatîons,  ces  trois  formules  constitueront  un  sjstènu' 
d'équations  différentielles  qui  remplacera  le  système  (i)  et  suffira 
à  déterminer  les  angles  0,  cp,  i.  A  la  vérité,  le  défaut  de  symétrie  de 
ces  équations  ne  permet  guère  de  les  employer  d'une  manière  géné- 
rale; cependant  on  en  déduit  très  simplement  la  propriété  fonda- 
mentale du  système  (i). 

En  effet,  soient  o",  V,  c"  les  valeurs  particulières,  supposées  con- 
nues, de  a,  p,  y,  vérifiant  le  système  (i).  Si  nous  prenons  pour  axe 
OZ  la  droite  dont  les  cosinus  directeurs  sont  a",  6",  c",  nous  aurons 
alors  0  et  (0  par  les  trois  dernières  formules  (2)  [p.  3].  Ensuite  la 
dernière  des  formules  (6),  ou  la  seconde  des  formules  (7)  [p.  5], 
nous  permettra  de  déterminer  A  par  une  quadrature.  Connaissant 
les  trois  angles  d'Euler,  nous  aurons  trois  solutions  par ticiili ères 
du  système  (i)  et,  par  conséquent,  aussi  la  solution  générale. 

11  est  aisé  de  voir  que  les  quadratures  à  effectuer  dans  les  doux 
méthodes  se  ramènent  Tune  à  l'autre  et  ne  diflcrenl  que  par  des 
quantités  CKactcmont  inu'grnljlcs. 
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CHAPITRE  III. 


ITlTEltPRÉTATlOM    OÉOMÉTRKJUE    DE 

OAXS    LE    CHAPITRE    l'RÉCÉDKNT. 

lîlude  des  cooi-doanées  symétriques  dans  le  cas  de  la  sphère.  —  loterprcitatioii 
géométrique  d'une  substitution  linéaire  elTectuée  simultanément  sur  les  deux 
eoordonnces.  —  Formules  d'Eulcr  et  d'Olindc  Rodrigues  relatives  à  la  trans- 
formation des  coordonnées.  ^  Représentation  de  la  variable  imaginaire  par  un 
point  de  la  sphère  suivant  la  méthode  de  Riemann. 


23.  D'après  les  développements  précédents,  on  voit  que  l'intégra- 
LÎon  de  tout  sj'stèine  d'équations  linéaires  à  trois  inconnues,  admet- 
tant une  intégrale  homogène  du  second  degré,  se  ramène  à  celle 
d'une  équation  de  Riccati,  c'est-à-dire  à  celle  du  système  linéaire 
le  plus  général  à  deux  inconnues.  Il  nous  parait  intéressant  de  justi- 
fier et  d'expliquer  ce  résultat  parquelquesconsidéralionade  Géomé- 
trie pure.  Pour  cela,  nous  allons  faire  une  élude  rapide  du  système 
des  coordonnées  curvilignes  x,  y,  qui  déterminent  les  points  de  la 
sphère  de  rayon  i ,  et  qui  sont  définies  par  les  formules  (g). 

Par  un  calcul  élémentaire,  ces  formules  nous  conduisent  à  la  re- 
lation suivante 

<|ui  fait  connaître  la  différentielle  de  l'arc  décrit  par  le  point  de 
coordonnées  cm-vilignes  x,  y.  On  voit  que  cet  arc  sera  nul  quand 
on  se  déplacera  sur  l'une  ou  l'autre  des  génératrices  reclilignes  de 
la  sphère  :  c'est  là  un  résultat  bien  connu;  mais  la  formule  (i)  va 
nous  conduire  à  d'autres  conséquences. 

24.  Son  second  membre  jouit  de  la  propriété  de  se  reproduire 
quand  on  soumet  x  et  j'  à  une  même  substitution  linéaire.  Posons 
en  effet 
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iN-r 

EIlPJiÉTATION   OÉOUliTIlIQUE. 

b.  C,  d  éUl 

nL  des  c 

onstanles;  nous  trouverons 
f\dT:dy         4  dcc,  dyi 

li  résiiUc  de  là  que,  si  l'on  considère  sur  la  sphère  deux  figures 
décrites,  l'une  (F)  par  le  point  (x,  y),  l'autre  (F,  )  par  le  point 
(^1 ,  y,  ),  la  distance  de  deux  points  infiniment  voisins  quelconques 
de  l'une  des  figures  sera  égale  à  la  distance  des  points  correspon- 
dants de  l'autre;  par  conséquent  les  triangles  infiniment  petits,  qui 
se  correspondent  dans  les  deux  figures,  ayant  leurs  trois  côtés  égaux, 
seront  égaux  ou  symétriques,  el  les  deux  figures  seront  égales  ou 
symétriques  :  je  dis  qu'elles  sont  égales. 

En  effet,  dans  les  formules  (2),  faisons  varier  «,  b,  c,  d  d'une 
manière  continue  de  leurs  valeurs  actuelles  aux  valeurs  suivantes  : 
I,  o,  o,  I,  La  figure  (F,)  se  déplacera  d'une  manière  continue;  et, 
comme  elle  est  toujours  égale  ou  symétrique  à  (F),  elle  demeurera 
toujours  superposable  à  sa  position  primitive.  Or,  pour  les  valeurs 
extrêmes  de  a,  b,  c,  d,  la  substitution  (a)  se  réduit  à  la  suivante  ; 

La  figure  (F,)  est  venue  coïncider  avec  (F)  et,  par  conséquent, 
les  deux  figures  sont  égales. 

Le  second  membre  de  la  formule  (i)  se  reproduirait  aussi  si  l'on 
employait  la  substitution 

Mais  il  est  clair  que  cette  substitution  résulte  de  la  composition 
de  la  substitution  [2),  qui  remplace  toute  figure  (F)  par  une  figure 
égale,  avec  la  suivante  : 


11  suffit  de  se  reporter  aux  formules  (9)  [p.  12]  pour  recon- 
naître que  cette  dernière  substitution  remplace  un  point  de  la 
splièrc  par  le  point  diamétralement  opposé,  c'est-à-dire  la  figure 
(F)  par  une  figure  symétrique  ;  il  en  sera  donc  de  même  de  la  sub- 
stitution plus  générale  définie  parles  formules  (3). 

âo.  Les  résultats  précédents  ont  été  déduits  de  l'équation  (1)  qui 
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donne  la  distance  de  deuTi  points  infiniment  voisins.  Mais  on  puiit 
aussi  les  obleiiir  par  l'emploi  de  la  formale  qui  exprime,  dans  le 
système  de  coordonnées  x,y,  la  distance  de  deux  points  quelcon- 
ques de  la  splière. 

Soient,  en  effet,  M,  M'  deux  points  de  coordonnées  x,  r;  x' -,  y'  ■ 
On  aura,  en  désignant  par  MM'  l'arc  de  grand  cercle  qui  les 
réunit, 


(i) 

.MM'       "'-    .?'^ 

-yn^'-V) 

d'oi 

1  l'on  dcdiiii 

■a 

(i) 

i  MM'  _ 

(^  — a/Xr— j') 

Ces  formules,  que  j'ai  déjà  données  avec  plusieurs  autres  en 
1872  {*),  peuvent  encore  s'écrire  sous  la  forme 

U(a,  b,  c,  d)  désignant  le  rapport  anharmonique  des  quantités 
a,  è,  c,  d.  Il  est  clair  que  ces  expressions  demeurent  invariables 
quand  on  applique  ans  coordonnées  des  deux  points  l'une  oii 
l'autre  des  substitutions  (2)  ou  (3).  On  voit  que  ces  substitu- 
tions ne  changent  pas  la  distance  sphérique  de  deux  points  quel- 
conques ;  elles  ne  peuvent  donc  que  remplacer  une  figure  (F)  par 
une  figure  égale  ou  symétrique,  ce  qui  confirme  la  proposition 
déjà  obtenue. 

11  résulte  de  ce  qui  précède  que,  si  l'on  considère  quatre  points 
quelconques  M,  M',  M",  M'"  à  la  surface  de  la  sphère,  le  rapport 
anharmonique  des  valeurs  de  la  coordonnée  x  relatives  à  ces  quatre 
points  demeurera  constant  quand  on  déplacera  d'une  manière  quel- 
conque la  figure  invariable  formée  par  ces  quatre  points  ;  en  d'au- 
tres termes,  ce  rapport  anharmoniqtie  ne  dépend  que  de  la  forme 
du  quadrilatère.  On  en  connaît  diifércntes  expressions  que  je  ne 
m'arrêterai  pas  à  établir.  II  nous  suffira  de  savoir  qu'il  demeure 
constant  quand  le  quadrilatère  se  déplace  sans  se  déformer. 


C)   G.  D-innous,  Mémoire  sur  une  classe  remarquable  de  courbes  et  de  s 
faces  a/gebrigues,  p.  aia. 
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26.  D'après  cela,  revenons  au  système  (i)  du  Chapitre  précédent 
et  considérons-y  a,  [3,  y  comme  tes  coordonnées  d'un  point  de  la 
sphère.  A  chaqiie  solution  particulière  du  système  (i)  correspondra 
sur  la  sphère  une  certaine  courbe  décrite  par  ce  point.  Il  résulte 
des  propositions  établies  tout  d'abord (n"  14)  que,  si  deux  points  de 
la  sphère  représentent  deux  solutions  particidières  différentes  du 
système,  ils  demeurent  toujours  à  une  distance  invariable  l'un  de 
l'autre;  donc,  si  quatre  points  décrivent  dans  leur  mouvement  les 
courbes  qui  con-espondenl  à  quatre  solutions  particulières  diffé- 
rentes, ils  formeront  une  figure  invariable,  et  le  rapport  anharrao- 
nique  des  quatre  valeurs  particulières  de  x  qui  correspondent  à  ces 
quatre  points  sera  constant;  c'est  dire  que  x,  considéré  comme 
fonction  de  t,  devra  satisfaire  à  une  équation  de  Riccati  (n°19). 

Il  nous  reste  à  expliquer  pourquoi  la  seconde  coordonnée  y 
satisfait  à  la  même  équation  que  la  première.  Pour  cela,  il  siiffît  de 
remarquer  que,  si  un  point  M  de  la  sphère  donne  une  solution  du 
système  (i),  il  en  sera  de  même  du  point  diamétralement  opposé, 
qui  correspond  à  des  valeurs  de  a,  P,  Y  changées  de  signe.  Or  on 
passe  d'un  de  ces  points  à  l'autre  en  échangeant  x  elj-;  ces  coor- 
données doivent  donc  satisfaire  à  la  même  équation  différentielle. 

27,  Les  résultats  analytiques  du  Chapitre  précédent  sont  ainsi 
complètement  expliqués.  Nous  ne  poursuivrons  pas  maintenant 
l'étude  complète  du  système  de  coordonnées  x^  y,  et  nous  nous 
contenterons  d'indiquer  comment  on  détermine  le  déplacement 
correspondant  à  une  substitution  linéaire  effectuée  simultanément 
sur  les  deux  coordonnées. 

Reprenons  les  formules 

qui  donnent  les  coordonnées  rectangulaires  k,  p,  y  en  fonction  de 
x,y.  Si  l'on  effectue  sur  x  et  surj'  la  substitution  définie  par  les 
formules 

et  si  l'on  désigne  par  a,,  ^i,  y,  les  coordonnées  rectangulaires 
qui   correspondent  à  Xi,   j,,   on  trouvera,   après    un  calcul  qui 
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n'ofire  aucune  difficulté, 

(8)  I  pi=  ho,  -!-6'p  -\-h'~(, 

a,  b,  c,  ...  ayant  les  valeurs  suivantes 

!__     (/'-t-ni^—  p^  —  />2  .m' -H  n-^- p^ —  ç-            _    pq  ~  ma 

a-                 ^^—          ,  o--^i            -^^               ,      r  -    — -j 

,  _  .  g^+"^— »'=— p^  ,,        m^^n^-hp"--hg-'         ,  _  .  pg  +  mn 

aB               '  "  -                 ,j5               ''=-"'        B 

„_    /i!/  —  ni/)  ,,.  _       .m/i  -I-  «7                   „  _    /iiq  -h  np 

a  -          g—'  6  -  -  i      ~|j— '                <■■  -           !( 

où  B  est  le  déterminant  de  la  substitution 

IS  =7=  inq  —  np. 

l)  est  aisé  de  reconnaître  que  ces  neuf  quantités  sont  les  coeffi- 
cients d'une  substitution  orlliogonale,  de  déterminant  i,  ce  qui 
démontre  une  fois  de  plus  le  théorème  établi  plus  haut  {n°  24). 

Si  l'on  remplace  m,  n,  p,  cj  par  les  expressions  suivantes 

en  posant,  poui'  abréger, 

(,o)  B  =  ï-+|J  +  ,.+  f=, 

on  trouve 

(    B«    =pS+),5—  jlS— .,î,       Bè    ::=l(|iX-Hpv),  Bc    =3(J,V— p,l), 

Bo'-  2((tX  — vp),  B6'  =  p'-i-[A'— X!— vs,     Bc'  =  î(iJ.'j-i-Xp), 

1   ««"=  2(vX  +  ;j;p),  6  6°  =  2(jl-<  —  Xp),  Bc"^  pïH-  vs—  X'- 

Ce  sont,  sous  forme  homogène,  les  expressions  bien  connues  des 
neuf  cosinus,  dues  à  Euler  et  à  Olinde  Rodrigues. 

28.  Puisque  les  formules  {7)  définissent  un  déplacement  réel  ou 
imaginaire,  c'est-à-dire  une  rotation  finie,  proposons-nous  de  dé- 
terminer l'axe  et  la  grandeur  de  cette  rotation.  On  obtient  ces 
deux  éléments  de  la  manière  suivante  ; 

Les  points  où  l'axe  de  rotation  vient  rencontrer  la  sphère  do- 
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meurent  iminoljiles  dans  le  mouvement,  ils  doivent  donc  satisfaire 
aux  relations 

par  conséquent  x,  y  seront  les  racines  de  l'équation 

qui  définit  les  éléments  doubles  delà  substitution  linéaire.  Soient^', 
jr' les  deux  racines,  que  nous  supposerons  différenles,  de  cette  équa- 
tion. On  voit  que  le  mouvement  laissera  invariables  les  quatre  points 

(,3)  1^  =  ^''        ''=^'        ^^^''        "=^'' 

I  y  =y\  y  =  (^\  y=^,  y  =y'- 
Les  deux  premiers  sont  à  distance  finie  et  diamétralement  op- 
posés :  ce  sont  les  points  oii  l'axe  de  rotation  coupe  la  sphère.  Les 
deux  autres  satisfont  à  la  relation  x  =y,  et,  par  conséquent, 
d'après  les  formules  (6),  ils  sont  sur  le  cercle  de  l'infini.  De  là  ré- 
sulte cette  définition  d'un  déplacement  au  point  de  vue  projectif. 
C'est  une  transformation  homographique  de  la  sphère  laissant  in- 
variables quatre  points  dont  deux  sont  à  l'infini,  et  dont  les  deux 
autres  sont  diamétralement  opposés.  Ces  quatre  points  forment  les 
sommets  d'un  quadrilatère  gauche,  entièrement  situé  sur  la  sphère. 
Quant  à  la  grandeur  de  la  rotation,  on  la  déterminera  de  la  ma- 
nière suivante.  Écrivons  les  équations  (7)  sous  la  forme  canonique 

^—y  ~  '^i— y'     y~y  ~  yi—y' 

Cette  forme  se  conservera  évidemment  si  l'on  effectue  un  dépla- 
cement d'ensemble,  c'est-à-dire  si  l'on  soumet  toutes  les  variables 
ji!,y,  x',  ...  à  la  même  substitution  linéaire.  Supposons  que  ce 
déplacement  ait  été  choisi  de  telle  manière  que  le  point  x  =:  x', 
y  =y'  vienne  se  placer  sur  la  partie  positive  de  l'axe  des  z;  alors 
x'  deviendra  égal  à  «  ,  j'  à  o  et  les  formules  {i4)  deviendront 
(15)  xy^kx^        y,  =  ky 

ou,  en  revenant  aux  coordonnées  rectangulaire;!  et  appelant  a,  [i, 
y;  œ,,  pi,  Yi  les  coordonnées  rectilignes  de  dcu\  positions  corres- 
pondantes du  même  point 

i-Y'  '  — ï  '  i  +  T'         *    i  +  T 

Ces  formules  conviennent  évidemment  à  une  rotation  autour  de 
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O^,  d'un  angle  B  diillni  par  récjuaLÎon 

(i6)  e'^  =  k. 

On  lé  reconnaît  immédialemcnt  on  considérant  les  points  du  plan 

des  xj'  pour  lesquels  on  a 

Ainsi  la  grandeur  de  la  rotation  sera  déterminée  sans  ambiguïté 
parla  formule  (i6).  Quant  à  la  valeur  dek,  elle  est  donnée,  comme 
on  sait,  par  l'équation 

(■')  '"'^ 

ou,  si  l'on  veut  l'obtenir  sans  passer  par  les  valeurs  de  y,  y,  par 
l'équation 

A.  mq  —  lîp 

29,  Le  déplacement  défini  par  les  formules  (j)  n'est  pas  réel,  en 
général;  mais  les  différentes  méthodes  précédentes  permettent 
d'indiquer  à  quelles  conditions  ce  déplacement  sera  réel.  En  effet, 
nous  avons  vu  que,  si  deux  points  réels  ont  pour  coordonnées  x,  y 
et  ar,,  _y,   respectivement,  les  variables  imaginaires  x^  Xi  auront 

pour  conjuguées 1 -•  En  changeant  donc  i  en  —  i  dans  la 

première  équation  {7)  et  désignant  par  m„,  n^.p^,  q^  les  quan- 
tités conjuguées  de  m,  ii,  p,  g,  on  devra  avoir 

et  cette  relation,  devant  avoir  lieu  toutes  les  l'ois  que  x,  y  sont  les 
coordonnées  d'un  point  réel,  devra  nécessairement  élrc  identique 
â  la  seconde  des  formules  {7).  Cela  donne  les  conditions 

Il    '        m  q  p' 

qui  permettent  d'écrire  les  formules  (7)  sous  la  forme 

,     ,                                     7)1^1-1- n                              myx^n 
(19)  x= ,         Y=- '^ 1 

nifl,  «0  désignant  les  imaginaires  conjuguées  de  m  et  de  n. 

30.  Ilestfacile  de  reconnaître  que,  lorsque,  suivant  la  méthode 
de  Riemann,  on  représente  une  variable  imaginaire  par  un  point 
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INTERPRÉTATION  GÉOMÉTRIQUE,  3? 

de  la  sphère,  la  quaiiLÎtc  que  nous  désignons  par  x  est  f'affixe  du 
point  (a,  ^,  y). 

En  effet,  la  méthode  de  Riemann  consiste  à  représenter  d'abord 
la  variable  z-^  x'  +1^  par  le  point  {:»',_/)  dans  le  plan  des  xy-, 
comme  l'ont  fait  Gauss  et  Caiichy;  puis  à  faire  la  projection 
stéréographique  de  ce  plan  sur  la  sphère  de  rayon  i  qui  a  son 
centre  à  l'origine,  en  prenant  pour  pôle  le  point  de  celte  sphère 
situé  sur  la  partie  positive  de  l'axe  des  z.  Si  nous  désignons  par 
a,  |i,  Y  ^^^  coordonnées  de  cette  projection  stéréographique,  un 
calcul  élémentaire  nous  donne 

-— -_     -^tj  -., 

ce  qui  justifie  notre  remarque. 

31 ,  Dans  la  théorie  des  fonctions  et  dans  différentes  recherches 
de  Géométrie,  il  peut  être  avantageiix  de  modifier  légèrement  le 
système  de  coordonnées  x,  y  et  de  substituer  ky  la  variable 


et  l'équation  (i)  prend  la  forme 

'  '  (l+3^:c„)' 

Avec  ce  nouveau  système,  les  coordonnées  x^  Xi^  de  tout  point 
réel  sont  imaginaires  conjuguées;  mais,  d'autre  part,  un  déplace- 
ment n'est  plus  représenté  par  la  même  substitution  linéaire 
effectuée  sur  les  deux  variables  ('). 

(')  Pour  tout  ce  qui  coucerne  ies  relations  entre  les  déplacements  et  les  sub- 
stitutions linéoires,  on  pourra  consulter  les  importants  Mémoires  de  M.  F.  Klein, 
insérés  dans  les  tomes  IX  i  XII  des  Mathematische  Annalen,  où  ces  relations 
se  trouvent  apprafondjes  et  appliquées  à  la  solution  de  plusieurs  problèmes  du 
plus  haut  intérêt. 
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CHAPITRE  IT. 

APPLICATIONS    DE    I,jV    THÉOaiE    PUÉCÊDEKTE. 

Extension  de  U  Uictne  de  PoLnsit  —  Déleiminattoo  des  mouvements  dans 
lesquels  il  y  a  deu\  relations  donn'es  à  I  nvance,  entre  les  rotations.  —  Dicter- 
mmaliun  des  louclies  ftauches  dont  la  Lourbure  et  la  torsion  satisfont  i\  une 
relation  donnée   —  Etude  du  lis  où  cette  relation  est  linéaive.  —  Convbes  à 


32.  Avanl,  de  continuer  l'esposllion  delà  ihùorie  générale,  nous 
allons  faire  quelques  applications  des  proposilions  qui  précèdent. 
Reprenons  le  système 

d'j.  d?,  ch 

auquel  satisfont  les  cosinus  des  angles  que  fait  une  droite  fixe 
avec  les  axes  mobiles.  On  sait  que,  lorsqu'un  corps  solide  se  meut 
autour  d'un  point  fixe  sans  être  soumis  à  l'action  d'aucune  force, 
le  système  précédent  est   vérifié    si  l'on  substitue   à  œ,  p,  y  les 

dérivées  -^^j  -7^1  -^  d'une  fonction  f(p,  a,  r\  homogène  et  du  se- 
àp    àq    dr  jxf-'f'     ,1  D 

cond  degré,  qui  représente  la  demi-force  vive  totale  du  corps. 

Cherchons  tous  les  mouvements  jouissant  d'une  propriété  ana- 
logue, c'est-à-dire  pour  lesquels  le  système  (i)  admet  ta  solution 

.(a)  .-'^.  S=^,  -:^'^L 

Mais  ici  /(/>,  q,  r)  ne  sera  plus  assujettie  à  être  homogène  et 
du  second  degré.  Comme  a,  p,  y  et  les  dérivées  de  /se  transforment 
par  la  même  substitution,  quand  on  effectue  un  changement  des 
axes  mobiles,  il  est  évident  que  la  propriété  précédente  est  indé- 
pendante du  choix  des  axes. 

En  écrivant  que  le  système  (i)  est  vérifié  par  les  valeurs  (2)  de 
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APPLICATIONS    DE    LA    TIIEORIIÎ    PRE 

7-,  3,  y,  nous  aurons  les  équations 

l  dt\dp)  àq       ^  dr 

^^'  \   dt\dq)  ^P  dr  dp' 

iL. 


d'où  l'on  tiédniî 


't\ài-  j        ^  dp       ^  <lq 


^<f)-^"(|)-"(l)- 


On  a  don, 


('([nation  à  laquelle  il  faut  joindt-e  la  siiivante 

qui  exprime  que  a,  p,  y  sont  des  cosinus  directeurs. 

En  portant  les  valeurs  de  p,  g  tirées  de  ces  équations  (4)  et  (5) 
en  fonction  de  r  dans  l'une  des  équations  (3),  on  aura  le  temps 
par  une  quadrature.  Après  avoir  obtenu  ainsi  les  expressions  de 
p,  q,  r  en  fonction  du  temps,  on  achèvera,  au  moyen  d'une 
seule  quadrature,  l'intégration  du  système (i)  dont  on  connaît  déjà 
la  solution  particulière  fournie  par  les  équations  (2). 

La  solution  est,  on  le  voit,  toute  pareille  à  celle  que  l'on  a 
donnée  dans  l'étude  du  mouvement  d'un  corps  solide  abandonné 
à  lui-même;  mais  l'analogie  est  plus  complète  encore,  si  l'on  sup- 
pose que  la  fonction  /  soit  homogène.  Alors  l'équation  (4)  se 
réduit  à  la  suivante 

f{p,  q,  )■')  =  ci>nst., 

et  l'on  peut  représenter  te  mouvement  en  faisant  rouler  sur  un 
plan  fixe  la  surface  invariablement  liée  aux  axes  mobiles  dont 
l'éqtiation,  par  rapport  à  ces  axes,  est 

Si  l'on  suppose  que /soit  entière  et  du  second  degré,  ou  retrouve 
ainsi  la  solution  de  Poinsot. 


y  Google 


33.  Comme  dnnxicmc  application,  proposons-nous  de  déter- 
miner les  mouvements  dans  lesquels  il  y  a  deux  relations  données 
à  l'avance 

(6)  f{p,q>r)  =  o,         ^{p,q,  r)  =  o, 

entre  les  trois  rotations.  Nous  allons  donner  d'abord  une  méthode 
géométrique  indiquant  le  degré  de  difficulté  de  ce  problème. 
Dans  la  représentation  de  Poinsot,  le  mouvement  est  obtenu  si 
l'on  fait  rouler  le  cône  (■['),  Heu  de  l'axe  instantané  de  rotation 
dans  le  corps  mobile,  sur  un  cône  fixe  (G).  Or  les  deux  équations 
précédentes,  déterminant  le  lieu  décrit  dans  le  corps  par  l'extré- 
mité de  l'axe  instantané,  nous  font  connaître  par  cela  même  le 
cône  (y).  Quant  au  cône  (C),  prenons-le  arbitrairement,  mais  de 
telle  manière  que  la  section  de  ce  cône,  par  la  sphère  de  rayon  i, 
soit  la  développée  sphérique  d'une  courbe  arbitraire  tracée  sur 
cette  sphère,  ce  qui  permet  d'obtenir  l'arc  de  cette  section  sans 
aucune  quadrature;  puis  faisons  rouler  le  cône  (y)  sur  le  cône  (C). 
Les  équations  que  nous  aurons  à  écrire  pour  exprimer  ce  mouve- 
ment contiendront  évidemment  la  quadrature  qui  donne  l'arc  de 
la  coiu'be  d'intersection  du  cône  (y)  par  la  sphère  de  rayon  i .  Pour 
une  position  quelconque  du  cône  (y),  l'axe  instantané  sera  la  gé- 
nératrice de  contact  de  ce  cône  avec  le  cône  (C),  et  les  rapports 
de  p,  q,  r  seront  connus.  Les  équations  (6)  nous  feront  donc 
connaître  les  grandeurs  de  ces  rotations.  En  exprimant  que  le  cône 
(y)  roule  à  chaque  instant  avec  la  vitesse  ainsi  obtenue,  on  aura 
à  efi'ectuer  une  nouvelle  quadrature  qui  déterminera  le  temps. 

Ainsi  le  calcul  peut  être  dirigé  de  telle  manière  que  l'on  n'ait  à 
effectuer  que  deux  quadratures.  On  arrive  à  des  résultats  équiva- 
lents par  la  méthode  analytique  suivante. 

34.  Supposons  trois  des  neuf  cosinus,  a,  b,  c  par  exemple, 
exprimés  en  fonction  des  deux  variables  x  el  y  par  les  formules 
(6)  [p.  33].  Si  a,  b,  c  sont  réels,  a;  et^  seront  des  imaginaires  de 
la  forme 

En  exprimant  que  ces  deux  quantités  vérifient  l'équation  de 
lliccati  (i  i)  [p.  i3],  on  a  deux  relations;  elles  sont  identiques  à 
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celles  que  l'on  obtient  en  substituant  scaJcment  la  valeur  de  x 
pt  égalant  les  parties  réelles  et  les  parties  imaginaires 

!dh  ,       (7 , 

~  =-rh-\-qhk  —  ^(y-^k^-^hi). 

Éliminons/),  q,  r  entre  les  équations  (6)  cl  (^),  nous  serons 
ainsi  conduits  à  une  équation  de  la  forme 

Et,  si  l'on  prend  pour  k,  par  exemple,  une  fonction  arbitraire 
de  h,  cette  équation  fera  connaître  le  temps  t  par  une  quadrature. 
Nous  connaissons  trois  des  neuf  cosinus,  a,  6,  c.  Une  dernière 
quadrature  nous  fera  connaître  les  six  autres.  Les  résultats  ainsi 
obtenus  coïncident,  on  le  voit,  avec  ceux  que  nous  a  fournis  la 
méthode  géométrique. 

35.  Nous  avons  vu  que,  si  l'on  considère  une  courbe  gauelic 
quelconque  et  si  l'on  étudie  le  mouvement  du  trièdre  formé  par  la 
tangente,  la  normale  principale  et  la  binormale  en  un  point,  on 
aura,  en  supposant  que  l'origine  de  ce  trièdre  décrit  l'unité  d'are 
dans  l'unité  de  temps, 


p  et  T  désignant  les  rayons  de  courbure  et  de  torsion.  Proposons- 
nous  de  déterminer  toutes  les  courbes  pour  lesquelles  il  y  a  une 
relation  donnée  à  l'avance  entre  la  courbure  et  la  torsion 


/(vj)- 


Cela    reviendra    à    déterminer  le    mouvement    d'un    trièdre   dans 
lequel  on  a,  entre  les  rotations,  les  deux  relations 

(8)  ?  =  o,         /(_^,  ,.}  =  o. 

En  appliquant  la  métbode  générale  donnée  plus  haut,  on  aura 
les  expressions  des  neuf  cosinus  qui  déterminent  la  position  du 
trièdre  mobile,  en  fonction  de  l'arc  de  la  courbe  qui,  ici,  est  égal 
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temps;  puis,  on  déterminera  les  coordonnées  rectangulaires  x, 
z  du  point  de  la  courbe,  sommet  du  trièdre,  par  les  formules 


(]ui  donneront 

x-.Ui'h,       y^fu'ds,        z  =  fads. 

36.  La  méthode  que  nous  venons  d'indiquer,  el  qui  est  générale, 
est  susceptible  de  simplifications  dans  certains  cas  particuliers. 

Supposons,  par  exemple,  que  l'on  demande  les  courbes  dont  la 
torsion  est  constante.  Les  formules  de  M,  Serret 

de       h  de'       b'  de        b" 


donnent  b,  b' ,  b"  en  fonction  dos  dérivées  de  c.  Si  l'on  poi 
alcurs  dans  les  relations  entre  les  neuf  cosinus 


/  ,  de  dc'\ 


On  aura,  par  suite,  pour  les   coordonnées  rectangulaires  d'uj 
point  delà  courbe,  les  formules 

a:  =  fa  ds  =  ■zf{c"dc'  —  c' de"), 
y  =  fa'ds  =  t/(c  de"  —  e" de), 
z  =  i a' ds  —  t/(c'  de  —  c  de'), 

C,  c' ,  c"  étant  trois   fonctions  d'une  seule  variable    assujetties  ; 
l'unique  condition 

Si,  par  exemple,  on  pose 
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dl—ldh 
kdh  —  hdk 


1      _      r  h  dl—ldh 

-  r^- 


Ces  formules  coïncident,  aux  notations  près,  avec  celles  que 
M.  J,-A.  Serret  a  données  dans  la  5"  édition  de  l'Application  de 
l'Analyse  à  la  Géométrie  de  Monge,  p.  566, 

37.  Une  méthode  analogue  s'applique  à  la  délermination  des 
courbes  dont  le  ra^on  de  première  courbure  est  constant.  Repre- 
nOTis,  en  eflet,  les  forniTiles 


■ —  =-  \/da^  -T-  da"'  -H  da^ 
et,  par  conséquent, 


dx  ■  -  ap  \/da*  +  da'^  -h-  dd'''. 

On  aura  donc,   pour  les   trois  coordonnées  d'un    point  de  In 
courbe  cherchée, 

ix^çfad^, 
(lo)  J  =  ?fa-dr,, 

d<î  désignant  la  différentielle  de  l'arc  de  la  courbe  sphérique 
décrite  par  le  point  [a,  a',  a").  Le  centre  de  courbure  aura  pour 
coordonnées  les  valeurs  suivantes 

■t:  -.y-^-  b'p--^  p^-i-pfa'du, 

rifier,   conformément  aus  résultats   du  n"  10, 
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que  le  lieu  de  ce  point  esl  aussi  une  cotirbe  dont  la  pi 
bure  est  constante  et  égale  à  celle  de  la  première. 

38.  Enfin,  si  l'on  cherche  les  courbes  jouissant  de  la  proprii5t(5 
signalée  par  M,  Bertrand  (n"  8),  et  dont  les  deux  courbures  sont 
liées  par  l'équation 

(->  f— ;-. 

■X,  a',  y."  étant  trois  fonctions  évidemment  assujetties  à  la  relation 


Les  formules  de  Serret 

da        b  di:  _  b 

ds        p  ds        ■z 

nous  donneront,  en  tenant  compte  de  la  relation  (12), 

Puis  on  aura 

j  „,.  -  me  =  »(i.V-  «■*-)  -  m{a'b'-  t'a") 

Les  relations  (13)  et  (i5)  nous  permettent  de  délerm 


y  Google 


,  c',  c",  et  nous  donneaL 


/„ts  4-  „!       .      \     ds  ds  j 


Des  formules  (i4)i  nous  déduisons  d'ailleurs 

On  aura  donc  les  coordonnées  rectangulaires  d'un  point  de  la 
courbe  par  l'emploi  des  équations 

x^Çads,        y^fa'ds,         ::  =  fa'ds, 
ce  qui  conduit  au  résultat  définitif 

/  rfi  =  •i/d-j.''  -1-  c^ï'^  H-  d%'-, 
\     m=7nSri.  dT^nS{a''d'i.'  —  -J.'d'x"), 
''"  j    y  =  mf^:d^  +  nf(-id7.''-7:d^), 

[    s  =mfd' da^nf{'i:  d% —td'i:). 

Suivant  que  l'on  fera  m  ou  n  égal  à  zéro,  on  retrouvera  les  for- 
mules (9)  ou  (lo);  a,  a',  a"  sont  d'ailleurs,  nous  l'avons  vu,  trois 
fonctions  d'une  seule  variable  assujetties  à  l'unique  relation     , 


Les  formules  précédentes  s'établiraient  aussi  très  aisément  par 
l'emploi  delà  Géométrie. 

39.  Des  trois  systèmes  {9),  (10),  (17),  le  plus  simple  est  le 
système  (9),  qui  détermine  les  courbes  dont  la  torsion  est  con- 
stante. Nous  allons  les  appliquer  à  la  recherche  de  la  courbe  à 
torsion  conslanle,  dont  l'indicatrice  sphérique  est  une  conique 
sphérique.  On  reconnaîtra  aisément  que,  si  par  le  centre  de  la 
sphère  de  rayon  1  on  mène  une  parallèle  à  la  binormale,  cette 
parallèle  coupera  la  sphère  en  un  point  dont  les  coordonnées 
seront  c,  c' ,  c",  et  qui  décrira  une  ellipse  sphérique  supplémen- 
taire de  l'indicatrice  sphérique. 
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46       LIVRE    1.   —    CHAP.    IV.  APPLICATIONS    DK    L,\    THÉOlVIli    PHÉCÉDKOT1;. 

En  choisissant  convenablement  les  axes,  on  poi^rra  donc  obtei 
pour  h,  k,  l  les  expressions  très  simples 


''-V(»-4)(«-c)'      '-\/(6-<.)(6-c)'      '-\/(c-aHc-l,f 
t[ui  convieriaont  à  la  courbe  située  sur  le  cône 


et,  en  portant  ces  valeurs  de  h,  k,  l  dans  les  formules  (9),  ou  aura 
!e  système 

^  -     /  "g  f  ^^ 

f  -  _  ;.  /       ■■''        r        ■<? 

1"       ïV(«-«)(o-S)j/«...p)(6-p)' 

qui  définit  la  courbe  cherchée. 

On  ne  connaît,  crojons-nous,  aucune  courbe  algébrique  cl 
réelle  dont  la  torsion  soit  constante.  Il  serait  intéressant  d'exa- 
miner si  toutes  les  courbes  à  torsion  constante  sont  nécessaire- 
ment transcendantes  on  bien,  s'il  y  en  a  d'algébriques,  de  déter- 
miner les  plus  simples. 
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CHAPITRE  T. 


Helations  différentielles  entre  les  deux  systèmes  de  rotations.  Déterminatio 
mouvement  quand  ces  rotations  sont  connues.  Application  au  cas  où  elles 
fonctions  d'une  seule  variable. 


4-0.  Dans  les  Chapitres  précédents,  nous  avons  vu  comment  on 
rattache  la  théorie  (les  courbes  gauches  à  l'étude  du  mouvement 
d'un  trièdre.  D'autres  recherches  de  Géométrie  et,  en  particulier, 
celles  qui  se  rapportent  à  la  théorie  des  surfaces  exigent  que  l'on 
considère  des  systèmes  mobiles  dont  les  différentes  positions  dé- 
pendent de  deux  paramètres  distincts.  Nous  allons  entreprendre 
l'étude  de  tels  systèmes;  et,  pour  étudier  d'abord  les  propriétés  des 
rotations,  noiis  commencerons  par  supposer  que  le  système  mobile 
a  un  point  fise  qui  sera,  comme  précédemment,  l'origine  à  la  fois 
des  axes  fixes  et  des  axes  mobiles. 

Alors  les  neuf  cosinus  qui  déterminent  la  position  des  axes  mo- 
biles sont  des  fonctions  de  deux  variables  indépendantes,  u  et  v.  A 
partir  de  chacune  de  ses  positions,  le  système  mobile  peut  prendre 
une  infinité  de  mouvements,  qui  correspondent  aux  différentes  rela- 
tions que  l'on  peut  établir  entre  u  et  v.  Nous  introduirons  ici  deux 
systèmes  différents  de  rotations.  Les  unes,  que  nous  désignerons 
par/»,  q^  r,  se  rapportent  au  déplacement  dans  lequel  u  varie  seule. 
Elles  donnent  naissance  au  système 

(0       I^^P.-.,.     t-'"—      l-'^-^>'- 

qui  devra  admettre  comme  solutions  particulières  les  trois  cosinus 
de  chaque  groupe.  Les  autres,  que  nous  désignerons  par  /), ,  y, ,  /■, , 
seront  relatives  au  cas  où  v  varie  seule.  Elles  donnent  également 
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lout  semblable  au  premier.  Il  résulte  immédiatemenl  de  là  que,  si 
l'on  considère  un  déplacement  du  système  dans  lequel  u  et  v  sont 
des  fonctions  données  de  ï,  on  aura 

P,  Q,  Rayant  les  valeurs 

_,     „  du  dv  ,.  du  dv  du  dv 

el,  par  coûséquent,  ces  trois  quantités  P,  Q,  R  seront  les  rotations 
relatives  au  mouvement  eonsidéré.  Les  projections  sur  les  axes 
snobiles  du  chemin  ou  de  l'arc  infiniment  petit  décrit,  dans  ce 
mouvement,  par  un  point  dont  les  coordonnées  relatives  à  ces  axes 
seraient  a;,  j",  s,  auront  pour  valeurs 

!dx  -^  {qda-T-  qidv)z  —  (rdit  -t-  i;dv)j, 
dy  -^  {rdu  -+■  ridv)x  —  {pdu  -V- Pidv)5, 
dz  -h  (/)(/l(  -^  P\.d'.')y  ~  (qdu  -i-  q,dv)x. 

Nous  allons  d'abord  établir  certaines  équations  aux  dérJvcc- 
parlielles  auxquelles  satisfont  les  six  rotations. 

Ég;aIons  les  deux  valeurs  de  3— r-  que  l'on  peut  obtenir  en  diffé- 
rentiant  les  deux  premières  équations  des  systèmes  (i)  cl  (2).  Nous 
aurons,  après  avoir  remplacé  les  dérivées  de  j3,  y  par  leurs  valeurs 
tirées  de  ces  deus  systèmes, 

Comme  cette  relation  doit  avoir  lieu  quand  on  remplace  fi,  y, 
soit  par  b,  c,  soit  par  b',  c',  soit  par  b",  c",  il  faudra  que  les  coeffi- 
cients de  p  et  dey  soient  nuls  séparément.  Nous  aurons  ainsi  deux 

éauations.  En  égralanl  de  même  les  deux  valeurs  de  ■; — '-  >  ~t~  dé- 
^  "  ouoi>     au  ov 

duites  des  systèmes  (i)  et  (2),  on  obtiendra  une  seule  équation 
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BEPLAGEMENT    A    DEUX    VARIABLES    ISV. 

'elle  et  l'on  sera  conduit  au  sjstcme 
f  àp       dp, 


ijiii  joue  un  rôle  fonLlamental  daos  la  théorie  ('). 

41.  RéciprocjuemeDl  toutes  les  fols  cjue  l'on  connaîtra  six  quan- 
tités jD,  q,  r,  Pi,  qi,  l't,  satisfaisant  aux  équations  (5),  il  existera 
un  mouvement  dans  lequel  ces  six  quantités  seront  les  rotations. 
Pour  établir  ce  résultat,  il  suffit  évidemment  de  montrer  que  l'on 
peut  obtenir  des  ifaleurs  des  neuf  cosinus  satisfaisant  à  la  fois  aux 
systèmes  (i)  et  (a).  La  démonstration  de  cette  proposition  essen- 
tielle pourrait  se  déduire  des  théorèmes  généraux  relatifs  aux 
équations  aux  dérivées  partielles;  mais  on  peut  aussi  l'obtenir 
directement  de  la  manière  suivante. 

Je  dis  d'abord  qu'en  supposant  les  équations  (5)  satisfaites,  on 
pourra  déduire  de  tout  système  de  valeurs  (œ,  p,  y)  satisfaisant  aux 
équations  (i),  mais  non  aux  équations  (a),  une  solution  nouvelle 
des  équations  (i). 

Posons  en  efiet 


^=  f^-ï/^i-'-^'-i' 


Nous  allons  montrer  que  les  quantités  A,  B,  C,  qui  ne  sont  pas 
oiites  nulles  par  liypotlièse,  vérifient  les  équations  (r). 


{')  Ces  équations  ont  été  obLenoca  {Annales  de  l'École  Normale,  t.  IV,  i"scrii?, 
|i,  ioS)  par  M.  Combeseure  qui  a  employé  le  premier  des  considéra  lion  s  cinéma- 
liqiies  (bus  la  démonstration  J      f    m  1         I  à  la  théorie  des  surfaces  et 

■■•\)x  sysicmes  orthogonaux.  No       I  d  nn       d    notre  côté,  avant  la  pu- 

liliciUion   lia  Mémoire  de  M.   C  n  be  d         I     C      's  que  nous  avons  fait 

III  iMfiG-R;  comme  suppléant  d    M   J   B       and      u  C  11     e  do  France. 
D.  -  I.  4 
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On  a  eu  cffc.l 


-'''^-'-'>^±-^ 


Oit  dv  du 


011,  en  remplaçant  -y--,  -j-  par  leurs  \'aleurs  cl  lenant  compte  des 
érp,a.inns(:>), 

On  ;iiir;t  de  même,  en  efï'ecliianL  des  penniitalions, 

et,  par  coiiséqueûl,  A,  13,  G  donnejU  bien  une  solution  nouvelle 
du  sj'stème  (i).  Le  système  (6),  étant  du  premier  degré  par  rapport 
aux  dérivées  des  fonctions  A,  B,  C,  admet,  évidemment,  une  seule 
solution  pour  laquelle  les  valeurs  initiales  de  ces  fonctions,  cori'cs- 
[jondanles  à  une  valeur  donnée  u^  de  u,  sont  des  qiianlilés  A», 
lîo,  Co  données  à  l'avance  (').  Et  il  est  encore  évident  que,  si  ces 
valeurs  initiales  sont  nulles,  la  solution  unique  qizi  leur  corrcsjiond 
esl  celle  qui  est  déterminée  par  les  équations 
A  =  B  =  G  =^  o. 
Nous  pouvons  donc  énoncer  la  proposition  suivante  :  Si  l'on 
connaît  une  solution  du  système  (i)  qui,  portée  dans  les  équa- 
tions (a),  satisfasse  à  ces  équations  quand  on  donne  à  u  unt- 
valeur  particulière  u„,  elle  y  satisfera  également  pour  toutr 
valeur  de  u. 


{')  La  proposition  que  nous  admcttTOns  lki,  eldana  les  dcveloppemcats  qiiL  vont 
iuiït'c,  à  savoir  que,  lorsqu'un  système  d'Oqiiativns  différentielles  tJu  prciiiici' 
iii'dre  est  résolu  par  i-apport  aux  dérivées  des  fonctions  inconnues,  il  admet  une 
seule  solution  pour  laquelle  les  valeurs  initiales  des  foactions  inconnues  sont 
données,  est  duc,  comme  on  sait,  à  Caiicliy  qui  l'a  démontrée  dans  toute  sa  géné- 
ralité. Elle  admet,  à  la  vérité,  des  exceptions,  cori-espondantes  aux  cas  o(i  l^;^! 
ilérhées  des  fondions  inconnues  se  préscnleot,  en  totalité  ou  en  partie,  sous  une 

préoccuper  de  ces  cas  d'exception  dans  les  questions  qni  nous  occupent. 
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-i2.  Ce  point  élanl  établi,  supposons  qu'il  s'agisse  de  (roiiver  les 
solutions  les  plus  générales  communes  à  la  fois  aux  équalions  (i) 
el  (a).  Nous  allons  voir  qu'il  existe  une  infinité  de  valeurs  de  a,  ,3, 
Y  satisfaisant  à  ces  équations,  et  que  chaque  système  de  solutions 
communes  est  complètement  déterminé  si  l'on  donne  les  valeurs  a,,, 
fio,  Yo  ^^  °^i  Pi  T  'î'^'  correspondent  aux  valeurs  initiales  Uo.  ''o  de 
n  et  de  i*. 

Supposons  en  eflet  que  l'on  remplace  u  par  iC(,  dans  a,  ^,  y.  Les 
solutions  cherchées  se  réduiront  a  des  fonctions  de  i-,  a',  ^',  y'.  Or 
ces  fonctions  de  V  sont  pleinement  déterminées  par  la  condition 
de  satisfaire  aux  équations  {2)  où  l'on  a  remplacé  u  par  ii„,  et 
d'admettre  pour  c  =^  Co  les  valeurs  initiales  a.„,  |3o,  yg.  D'autre 
part,  a.,  P,  y  sont  des  fonctions  de  u  qui  doivent  satisfaire  aux 
équations  (i)  et  se  réduire  à  a',  p',  y'  pour  11=11^.  Elles  sont 
donc,  elles  aussi,  complètement  déterminées  par  cette  double 
condition,  et  il  nous  suffira  de  montrer  que  ces  fonctions  a,  ^,  y 
satisfont  également  au  système  (2). 

Or  ce  fait  est  à  peu  près  évident;  car,  si  l'on  remplace  ii  par  «„, 
a,  p,  y  se  réduisent  alors  à  al,  p',  y*  et  satisfont,  pour  cette  valeur 
particulière  de  u,  aux  équations  (2);  par  conséquent,  elles  y  satis- 
feront pour  toutes  les  valeurs  de  u,  d'après  la  proposition  que 
nous  venons  de  démontrer. 

-43.  Il  J  a  donc  une  infinité  de  systèmes  dlITcrenls  de  solutions 
communes  et  la  solution  la  plus  générale  dépend,  on  le  voit,  de 
trois  constantes  arbitraires.  D'autre  part,  si  x,  p,  y;  a,,  pi,  yi  dé- 
signent deux  systèmes  différents  de  solutions,  les  fonctions 

demeureront  constantes  pour  toutes  les  valeurs  de  u  et  de  v;  la 
démonstration  se  fait  ici  comme  dans  le  cas  d'une  seule  variable. 
Par  suite,  si  nous  prenons  trois  systèmes  différents  de  solutions 
a,  h,  c;  a',  h\  c';  a'\  h",  c",  dont  les  valeurs  initiales  soient  les 
neuf  cosinus  qui  déterminent  la  position  d'un  trièdre  trirectangle 
(Tu)  par  rapport  aux  axes  fixes,  on  aura,  pour  toiites  les  valeurs 
de  u  et  de  c,  des  relations  telles  que  les  suivantes 

n'-^  lA-:^  c^=^,         aa'-'.-  hU -  ce' =  o, 
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et  nos  trois  systèmes  de  solutions  dciiiiiront,  pour  loiiLes  les  va- 
leurs de  u  et  de  v,  la  position  d'un  trièdre  mobile,  trièdre  pour 
lequel  les  rotations  seront  précisément  les  quantités  données  p, 

Ici  encore,  comme  dans  le  cas  d'une  seule  variable,  toutes  les 
solutions  que  l'on  peut  obtenir  se  déduisent  de  l'une  d'elles  par 
un  simple  changement  de  coordonnées.  On  a  toujours  le  même 
déplacement,  mais  il  est  rapporté  à  des  axes  différents. 

44.  Comme  application,  proposons-nous  de  recberclier  les  mou- 
vements dans  lesquels  les  six  rotations  dépendent  de  la  seule  va- 
riable V.  Alors  les  équations  (5)  deviennent 

/  àp 

/   ^  )^? 

(7)  {^='-p,^pr,, 

f   àr 
On  déduit  delà 

et  par  conséquent,  h  étant  une  constante. 

On  voit  déjà  que  les  systèmes  (i)  et  (a)   admettent   la  solii- 


Nous  pourrons  prendre  cette  solution  pour  représenter  n",  6'^ 
;",  et,  en  nous  servant  des  formules  d'Euler,  nous  aurons 


ce  qui  montre  déjà  que  &  cl  o  sont  des  fonctions  de  la  seule  va- 
riable ^. 

Si  nous  nous  reportons  aux  formules  {y)  [p.  5]  qui  donnent 


y  Google 


DlîPLACEMENT    A    SEV 

Otalioiis,  nous  avons  ici 


=  P  s 


et  par  conséquent 


ce  qui  donne 

6  =  -  Ao  -i-  V, 

V  désignant  une  fonction  de  c.  Réciproquement  les  formules  (6) 
[p.  5]  nous  montrent  que,  si  9,  fp  ne  contiennent  pas  u  et  si  ^ 
ne  le  contient  que  linéairement,  les  six  rotations  seront  bien  des 
fonctions  de  la  seule  variable  c. 

45.  Dans  l'exemple  précédent,  les  six  rotations  sont  fonctions 
de  l'une  des  variables  indépendantes.  Proposons-nous,  d'une 
manière  plus  générale,  de  rechercher  tous  les  cas  dans  lesquels 
elles  sont  fonctions  d'une  quelconque  d'entre  elles  ;  alors  />,  q,  r  ; 
Pu  ?ii  ''t  pourront  être  regardées  comme  des  fonctions  d'nne 
certaine  variable  H,  qui  dépendra  d'une  manière  quelconque  des 
variables  u  et  v. 

Si  nous  désignons  par  p',  q',  ...  les  dérivées  de  ^,  </,  ...  par 
rapport  à  9,  les  équations  (5)  nous  donneront 

'•-■I  W  j;;  —  ?,  ^  =  rPi  — /""i. 

j     ,ôll  ,   àf) 

Si,  de  deux  quelconques  de  ces  équations,  on  pouvait  tirer  les 
valeurs  de  y-j  -r-,  ces  valeurs  seraient  de  la  forme 

et  ces  deux  équations  conduiraient  pour  0  à  ttijc  expression  de  la 
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(/  et  b  étant  deux  constantes.  En  suLslltuant  niix  variables  ii  et  r 
les  suivantes 

on  serait  ramené  au  cas  précédent. 

Il  nous  reste  donc  à  examiner  seulement  îe  cas  où  les  équations 

(8)  ne  peuvent  être  résolues  par  rapport  à   t-)  -t-i  et  où  l'on  a, 
par  conséquent. 


On  déduit  d'abord  de  ces  relations 


Eo  luullipliant  les  variables  u  e 
blement  choisies,  on  pourra  écrlr 


et,  par  conséquent,  les  extrémités  (/),  q,  r),  (p,,  q,-,  /'i)  des  deux 
axes  de  rotation  décrivent  par  rapport  aux  axes  mobiles  deuK 
courbes  (C),  (C)  situées  sur  la  spbère  de  rayon  i . 

Il  résulte  des  premières  équations  (g)  que  ces  deux  courbes 
ont  pour  cbaque  valeur  de  6  leurs  tangentes  parallèles.  Ce  sont 
donc  deux  courbes  parallèles  l'une  à  l'autre;  et  si  l'on  suppose, 
ce  qui  est  évidemment  permis,  que  l'on  ait  pris  pour  0  l'arc  de 
la  courbe  (C)  compté  à  partir  d'une  origine  fixe,  on  pourra  poser 

ip,=p  cash -h  sin h{q r"  ~  rq'), 
(lol  q,^q  C0ih^siah{rp'  —  pr'), 

{    r,  =  r  COSA  ^-  s\n />(pq'  -  qp' ,, 
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46.  On  peui  déduire  de  ces  résultats  une  représentation  géomé- 
trique du  mouvement.  Considérons  la  courbe  décrite  dans  l'espace 
par  l'extrémité  de  l'un  des  axes  instantanés  :  par  exemple,  par  le 
point  (/j,  y,  /■).  Si  l'on  désigne  par  «,  6,  c,  a',  ...  les  neuf  cosinus 
qui  déterminent  la  position  du  système  mobile  et  parX,  V,  Z  les 
coordonnées  de  ce  point  relativement  aux  axes  fixes,  oti  aura 

DilTérenlions  totalement  la  première  de  ces  équations  et  rem- 
plaçons da^  db,  de  par  leurs  valeurs  déduites  des  formules  (i), 
(2).  En  substituant  ensuite  à/>,,  17, ,  ?\  leurs  valeurs  tirées  des 
équations  (lo),  nous  obtiendrons 

d\  ^  (ap-^  bq-^  cr'-)d{^  -^  V  sin/0- 

Cette  formule  nous  montre  que  X,  Y,  Z  dépendent  d'une  même 
variable,  6  +  csinA.  Par  conséquent  le  pôle  (X,  Y,  Z)  décrira 
dans  l'espace  une  courbe  (T)  tracée  sur  la  sphère  de  rayon  1  et 
qui  sera  toujours  en  contact  avec  la  courbe  (C).  Nous  sommes 
ainsi  conduit  au  résultat  suivant  : 

Considérons  sur  la  sphère  de  rayon  i  deux  courbes  (C)  et  (F). 
Si  nous  déplaçons  la  courbe  (C)  en  l'assujettissant  à  rester  tangente 
à  la  courbe  (F),  une  courbe  (C)  parallèle  à  (C)  et  entraînée  dans 
son  mouvement  demeurera  toujours  tangente  aune  courbe  fixe  (H) 
parallèle  à  (F).  Le  déplacement  des  deux  courbes  (C)  et  (C)  est 
précisément  celui  que  nous  nous  proposions  de  définir.  Quand  (/ 
varie  seule,  la  courbe  (C)  roule  avec  une  vitesse  constante  sur  (F); 
et  de  même,  quand  v  varie  seule,  (C)  roule  sur  (F'),  avec  une 
vitesse  qui  est  aussi  constante. 
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CHAPITRE    VI. 

IMTÉGRATIOH    SIMULTASÉE    DES    SYSTÈMES    LIHÉAlUES    IlENCORTRfis 
DiMS    L.l    THÉORIE    PRÉCÉDEKTE- 

lîùductioii  du  problème  à  l'intégra tJoQ  simullanée  de  deux  tquaiions  de  Rïccal 
—  PropositioQS  diverses  relatives  k  ces  deux  équations.  —  Auli'C  mélliode  ( 
solution  reposant  sur  la  détermination  de  a,  a',  a". 


-47.  Après  avoir  reconnu  l'existence  des  solutions  i 
aux  systèmes  (i)  et  {2),  nous  allons  indiquer  coinmenl  on  !es 
déterminera.  Comme  on  ne  doit  considérer,  dans  la  question  qui 
nous  occupe,  que  les  solutions  pour  lesquelles  on  a 

on.  pourra  exprimer  a,  |3,  f  en  fonction  des  variables  x,  y  par  les 
formules  (9)  [p.  aa],  et,  d'après  les  résultats  obtenus  au  n"  15, 
les  variables  a:,  /  devront,  l'une  et  l'aiitre,  satisfaire  aux  deux 
équations 

I   iln  .  q  —  ip  'I  ~~  ^P   ^ 


qui  sont  évidemment  compatibles,  comme  les  systèmes  d'où  on  les 
a  déduites. 

48.  Nous  sommes  ainsi  amenés  à  ce  problème  d'Analvse  :  étu- 
dier l'intégration  simullanée  de  deux  équations  de  la  forme 

(3)  !  ■'" 

OÙ  «,  Ij,  c;  a,,  bt,  C)  sont  des  fonctions  données  de  u  et  de  v 
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INTÉGRATION    SIMULTANÉE    DES    SYSTÈMES    LINÉAIRES.  67 

En  égafant  les  deux  valeurs  de  -- — --  qu'on  peut  déduire  de  ces 
équalions,  on  sera  conduit  à  la  relation 

t^  —  'hi^     /^  —  ^^      ^(  '}^  —  '!^\- 

'^  d^         du     ■    ^'l^d.-         du)^'^\ih         ôu/^"' 

qui  est  du  second  degré  par  rapport  à  a-. 

Si  cette  relation  n'a  pas  lieu  identiquement,  les  deux  équa- 
tions (3)  ne  pourront  admettre  au  plus  que  deux  solutions  com- 
munes. Donc,  si  l'on  demande  qiie  le  système  (3)  ail  une  solution 
contenant  une  constante  arbitraire,  il  faudra  que  les  coefficients 
des  différentes  puissances  de  tr  dans  l'équation  précédente  soient 
nuls,  ce  qui  donne 


j.ab,-. 


7-i  -^icbi  —-zbci^  Q. 

Ces  relations,  appliquées  aux  équations  (a),  reproduisent  les 
formules  (5)  du  Chapitre  précédent;  par  conséquent  nous  pour- 
rons les  supposer  vérifiées  dans  la  suite  de  notre  discussion. 

49.  Nous  allons  montrer  réciproquement  que,  lorsque  les  coef- 
ficients «,  6,  c;  a,,  b,,Ct  satisfont  aux  conditions  (4),  les  équa- 
tions proposées  (3)  admettent  une  solution  commune  contenant 
une  constante  arbitraire.  Pour  cela,  désignons  par  c  une  solution 
quelconque  de  la  première  de  ces  équations,  et  posons 

(5,  «=ll-,..-,i.,-c.,.. 


Uiffcrentions  l'équation  précédente  par  rapport  à  c,  l'équa- 
tion (5)  par  rapport  à  u,  et  retranchons  les  deux  relations  ainsi 
obtenues.  Nous  aurons,  en  tenant  compte  des  identités  (4),  aussi 
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bien  fjiic  lies  deux  équalions  précédentes, 
(G)  ^  r-..-^(c^-^-l')n.. 


Oo  désignant  la  valeur  de  0  pour  u  -=  ;;„.  Si  donc  ')  est  unll(;  |io\ii 
u  =  «n,  elle  le  sera  pour  tontes  les  valeurs  de  u. 

Ce  point  étaot  établi,  faisons  u=  Ug  dans  la  seconde  des  éqna- 
lions  (3),  et  déterminons  la  fonction  a'  de  v  qui  satisfait  à  cette 
équnUoii  et  se  réduit  à  a-,,  pour  v  ^■-  (■„.  On  aura  donc 

pour  II  =  lie. 

Considérons  ensuite  la  première  des  équations  (3),  et  déiei-nii- 
nons  la  fonction  o-  qui  satisfait  à  cette  équation  cl  se  réduit  à  o-' 
pour  H=i(o-  D'après  ce  que  nous  venons  de  déiiiontrer,  cette 
fonction  t  satisfera  ans  deux  équations  ;  car  la  valeur  de  la  fonc- 
tion que  nous  avons  désignée  par  0,  relative  ii  la  solution  ainsi 
déterminée,  est  nulle  pour  «  =;  Uo,  et,  par  conséquent,  elle  restent 
nulle  pour  toutes  les  valeurs  de  it.  La  fonction  a  qui  satisfait  aux 
deux  équations  contient,  d'ailleurs,  la  constante  arbitraire  ito- 

Toutes  les  opérations  que  nous  venons  d'indiquer  sont  possibles 
et  n'exigent  aucune  quadrature  quand  on  sait  intégrer  séparémenî 
chacune  des  équations  (3  ).  Ainsi  l'on  saura  déterminer,  sans  inté- 
gration, la  solution  commune  aux  deux  équations  quand  on  auni 
obtenu  l'intégrale  de  chacune  d'elles. 

50.  Nous  allons  maintenant  démontrer  quehiues  proposition'- 
qui  rendent  plus  facile  l'intégration  simultanée  des  équations  (3). 

Supposons  d'abord  que  l'on  connaisse  une  sohitloii  commune 
de  ces  deux  équations  a-  ^^  a;.  En  posant 
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[ON    SUIULT.VNEE    DES    8ÏSTE1IES    LIX 

à  deux  équations  linéaires  de  la  fnrr 


(8)  w  .=  eJ"i''""+n,-/^.j^-/(P.y.-M',ri..(Q^„.._Q,^0. 

qui  ne  conlieDt,  comme  on  s'en  assure  aisénienl,  que  ffcs  dilli';- 
rentîelles  esact.es. 

Il  est  inutile  de  s'arréler  au  cas  où  l'on  aurait  deus  ou  troi- 
solutions  commuDes;  la  méthode  que  nous  avons  suivie  au  n"  17 
s'appliquera  sans  modification;  mais  il  convient  d'examiner  l'hvpo- 
thèse  oii  l'on  aurait  pour  l'une  des  équations  une  solution  parti- 
cTilière  ne  satisfaisant  pas  à  Vautre.  Aux  résultats  déjà  établis, 
on  peut  alors  ajouter  le  suivant  :  On  peut  déterminer,  sans  au- 
cune quadrature,  l'intégrale  générale  de  celle  des  équations 
dont  on  connaît  une  solution  particulière . 

Soit,  par  exemple,  x  une  valeur  de  ff  satisfaisant  h  lu  pj-yoïiùi  r 
équation  et  non  à  la  seconde.  Posons 


Si  nous  portons  cette  valeiUMle  t  dans  la  [jremicre  OqiialJoii  {?>"}. 
elle  deviendra 


Introduisons  la  fonction  6,    définie  par  l'équation  (j)  où    l'on 
emplace  o-  par  :r,  et  qui,  d'après  la  formule  (6),  vérifie  t'équalion 

L'équation  à  laquelle  satisfait  w  pourra  être  mise  sous  la  forme 
uivante  : 
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Or,  un  calcul  facile  condiiÎL  à  l'identifii 

En  sabsLiUiant  la  valeur  de  cl5  dans  l'équation  (y),  nous  Iroii- 
vons 

cl,  en  iûLégrant, 

C  désJgnanL  ta  constante  arbitraire  qui  peut  être  une  fonction 
de  V.  La  formule  qui  fait  connaître  l'intégrale  générale  de  la  pre- 
mière éqiiatioa  ne  contient,  comme  nous  l'avons  annoncé,  aucun 
signe  de  quadrature. 

La  proposition  établie  en  dernier  lieu,  jointe  à  celles  qui  pré- 
cèdent, nous  permet  de  conclure  que,  si  l'on  connaît  pour  chacune 
des  deux  équations  (S)  une  solution  particulière  ne  satisfaisant 
pas  à  l'autre,  il  sera  possible  d'obtenir  sans  aucune  quadrature 
les  solutions  générales  de  ces  deux  équations,  et  par  conséquent 
aussi  leurs  solutions  c 


Si.  Nous  montrerons,  en  terminant,  comment  on  peut,  en 
s'appuyant  sur  ce  dernier  résultat,  former  différentes  équations 
différentielles  dont  l'intégration  entraînerait  celle  du  système  (3) 
sans  quadrature. 

Ajoutons  les  équations  (3),  après  les  avoir  multipliées  par  du 
et  dv  respectivement.  Nous  aurons 

(fo  —  (a  du -h  a,  dp)  —  ï{b  du  -i-  bi  dv)!  —  {c  du-^  c,  </ii)a5  =  o. 

Envisageons  maintenant  les  deux  équations  différentielles  que 
nous  formerons  en  remplaçant  ^  successivement  par  deux  fonc- 
tions 3-|,  0-2  choisies  comme  on  le  voudra 

(   dii—  a  du  —  «1  dv  —  i{b  du-^  bi  dv)a,  —  (c  du  -i-  c,  dv)ij^  =  o, 
\  ddi —  a  du  —  uidv  ~  i{b  du  ^-  b,  dv'jij^ —  {c  du -i-  Oi  dv)iyl  =  o. 

Supposons  que  l'on  sache  intégrer  chacune  de  ces  deux  équa- 
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iions  différentielles.  Je  dis  que  l'on  saura  alors  intégrer,  sans  au- 
cune quadrature,  le  système  (3). 
Soit,  en  efTot, 

l'Intégrale  de  la  première  équation  (ci)  et 

celle  de  la  seconde  équation.  Faisons  un  changement  de  variables, 
et  substituons  a,  P  à  m  et  c.  On  aura,  d'après  la  définition  même 
de  a  et  de  P, 

I  d'y,  du  àv  /,'î"       ,    '^<'\  (au  '*'*\    > 

''*'    Wci,  du  du  /,(Jk        ,    di^\  j    au  âo\    , 

\  ài  ài  d'ji  \     ôa  àxj  \  'à-x  ù'ij    ' 

Quant  au  système  (3),  il  prendra  la  forme 

iàn  du  àv  I ,  du        ,    à"\  l     au  f)i'\    , 

de  _      du  dv  (du  dv\  [    du  di>\    ^ 

„_„__  +  rt,^^    '    '^\^;l'x'''d:L}''^yTa'^'''d^)''- 

Les  équations  (la)  expriment  que  cr,,  o-^  sont  respectivement 
solutions  particulières  de  la  première  et  de  la  seconde  équa- 
tion (i3);  par  conséquent,  d'après  ce  que  nous  avons  démontré, 
on  pourra  intégrer  complètement  le  système  (j3),  équivalent  au 
système  (3). 

Potir  faire  une  application  de  cette  dernière  proposition,  reve- 
nons au  système  proposé  des  équations  (a)  et  prenons 

les  deux  équations  (il)  deviendront  ici 

q  du  -HÇ]  rfc  +  i(r  du  ■+-  ri  dv)  =  o, 
q  du+  q,  de  —  i(rdu-i-  ri  dv)  =  o. 

Ainsi  l'intégration  de  ces  deux  équations  entraînerait  celle  du 
sjstème  (a).  Nous  allons  expliquer  ce  résultat  en  faisant  connaître 
un  mo'ven  nouveau,  et  tout  à  fait  différent  de  celui  que  nous  ve- 
nons d'étudier,  pour  aborder  l'intégration  du  système  des  équa- 
Eions(i)  et  (a)  dn  Chapitre  précédent. 
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DUS  Loiijoiirs  par  «,  6,  c, 
;  équations  (i)  el(a).  On  a 


da  —  (br  ^  cg)  du  - 
db  —.{cp^-  ar) du  -j 
de  ^  (  aq  —  bp  )  du,  - . 


(br,  —cqi)d<<, 
(cpi  —  ai'i  )  di:, 
{a.qi —  bp,)dv, 


oL  les  relations  analogues  que  l'on  obtiendrait  en  accentuiiiit  a, 
0,  c.  Si  l'on  joint  à  la  première  d'entre  elles  les  équations  qui 
donnent  da',  da",  ou  obtiendra,  en  faisant  la  somme  des  carrés, 

(i5)  da^  --.-  da'^  -h  da"^  ^  (q  du-  -  qi  di'Y  h  (  r  du -^  z;  di'^ . 

Or  a,  (-/,  a",  étant  liés  par  l'éqniHion 


sont  les  coordonnées  d'un  point  d'une  sphère,  et  il  est  inème  évi- 
dent que  cette  sphère  est  celle  qui  est  décrite  par  le  point  situé  à 
la  distance  i  sur  l'axe  mobile  O^.  SI  l'on  considère,  ici  encore, 
cette  sphère  comme  une  surface  réglée,  el  si  l'on  pose 


l'équation  (tj)  prendra 


Si  l'on  peut  déduire  x,  y  de  cette  équation  en  fonclioi)  de  a  c 
'o  r,  on  aura  a,  a\  a"  et  les  formules,  telles  (|ue  les  suivantes 


ij.'-'"- 


--  br, 


feront  connaître,  par  des  calculs  élémeniaires,  les  sis  cos 
restent  à  déicrminer.  Ainsi  tout  se  réduit  à  trouver  lei 
de  X  et  de  j',  fonctions  de  u  et  de  f,  satisfaisant  à  l'équatlo 
Décomposons  le  second  membre  de  cette  équation  en  dei 
teurs  que  nous  égalerons  à  zéro.  Nous  aurons  ainsi  deux  éi 


nus  qui 
valeurs 

(■7)- 

4  fac- 
;quations 


dJIléi 


\    q  du  -,     (/[  cA'  - 


/•  ,/;(  -4 


,  '/>■  1  ^-- . 


y  Google 


SoicnL 

(19)  -^u/,r-)..ï,        if  «,.')=? 

les  intégrales  de  ces  deux  équations.  Si  nous  faisons  im  cliange- 
jiicnt  de  variables  et  si  nous  substituons  au  et  c  les  fonctions  a. 
^,  le  second  membre  de  la  formule  (17)  prendra  la  forme 


.1  ),  d-j.  d% 

),  étant  une  foi 

iclliin  con 

nue  de  a  et  de  fi,  cL 

réi|uaLion 

deviendra 

lillc  ne  pctil 

Lcvidcmm. 

ent  admettre  que  l'ii 

ne  des  deu 

s.l^^anLes 

X-     A,         y  .-     B 

A  désignant  ,1 

MC  fonctio 

(1  de  H,  et  B  noc  fon 

clionde  'i. 

<1) 


-H)ï' 


et  il  faudra  de  cette  équation  déduire  les  valeurs  de  A  et  de  B. 

Si,   ))ar  un    procédé  bien  connu,    on    élimine  les  fonctions  A 
et  B,  ou  verra  c|ize  ).  satisfait  à  l'équation  aux  dérivées  partielles 

'^^''  ~^f  --— a>., 

qui  nous  sera  utile.  Mais,  si  l'on  veut  obtenir  l'expression  de  A 
ou  de  B,  il  se  présente  une  difficulté  tenant  à  ce  que,  d'après  une 
remarque  déjà  faite,  l'expression  de  \  ne  cbange  pos  qonnd  on 
remplace  A  et  B  respectivement  pav 

III  -^nX        III  —  »B 
p  -h  q  A  '      2>  -'-  ?  1^  ' 

Hi,  n,p,  g  étant  des  constantes.  Il  semble  donc  que  l'expression 
la  plus  générale  de  A  pouvant  satisfaire  à  i'équallon  (21)  devra 
contenir  trois  constantes  et,  par  conséquent,  ne  pourra  être  dé- 
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terminée  que    par  l'intégraLlon  tl'iine  équaûon  différenLielIc   tlii 
troisième  ordre. 

Essayons,  en  effet,  de  déterminer  A.  En  prenant  la  dérivée  lo- 
garithmique par  rapport  à  a  des  deux  membres  de  l'équation  (ai), 
on  a 

A"         O.A'  â\o^l 

Une  nouvelle  diEFérenliation  par  rapport  à  a  permettra  d'élimi- 
ner B  et  conduira  à  l'équation 

3A'3        3A"'   _  .,  fàhs^Y      1  <P\ 
'■^'^  A''  k'    '~     \    'H    !        l  à^^' 

Nous  allons  voir  que  l'intég-ratlon  de  cette  équation  s'effectue 
sans  difficulté. 

Le  second  membre,  étant  égal  au  premier,  ne  doit  pas  dépendre 
de  p,  et,  par  conséqueut,  ne  changera  pas  quand  on  donnera  à  fi 
une  valeur  constante  quelconque  ^q. 

Soit  )>u  la  valeur  correspondante  de  l  ;  l'équation  (24)  admeltrii 
évidemment  la  soliilion 

X'^-U,         X  =  flod7., 
1)11,  eu  tejuiiit  conq:itc  de  ] 'équation  (29), 
A  -  -  1  'Zi2Ei" 

et  il  suirn-a  de  porter  cette  valeur  de  A  dans  l'équation  (aS)  pour 
en  déduire  la  valeur  correspondante  de  lî. 

S3.  Ainsi,  toute  la  difficulté  dans  noire  nouvelle  méthode  con- 
siste dans  l'intégration  des  deux  éqtiations  (18);  il  est  clair  que,  si 
l'on  avait  considéré  de  même  b,  //,  b";  c,  c',  c"  au  lieu  de  «,  a',  a", 
on  aurait  eu  à  intégrer  les  deux  équations  de  l'un  des  gvoiipes  sui- 
vants : 

I  p  du  -,-pi  dv  -;-  i(rdit  h-  i;  df)  =  o, 
\  pdu  -i-pi  dv  —  i(r  du  -i-  ri  dv)  =  o, 
i  p  du  +  Pi  dv  -H  i{q  du  -H  qi  dv)  —  o, 
\  p  du^' pi  dv  —  i(q  du-i~  gtdv)  =  o. 
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Il  y  a  évidemment  le  plus  grand  avaniagc  y  avoir  le  choix  libre 
entre  ces  trois  groupes  différenls. 

54.  Nous  ajouterons  encore  une  remarque  de  pure  forme  re!a- 
live  aux  deux  équations  (3),  On  peut  ramener  leur  intégration 
simultanée  à  celle  d'une  seule  équation  de  Riccati.  Supposons, 
en  effet,  qu'il  s'agisse  de  trouver  la  solution  commune  de  tes 
équations  qui  se  réduit  à  Sq  pour  u  =  uo,  v  =  i'n-  Posons 
u  =  !(„-H  Wt,     V  =  (■o^-  v't, 

u',  iJ  désignant  des  constantes;   s-  deviendra  une  fonction  de  (  qui 
devra  satisfaire  à  l'éqiiation 

a  =  s" +  5" '""'""■  !-•'('» +  '.••)'  +  («■■ +",-)•■, 

où  les  coefficients  sont  maintenanl  des  fonctions  de  t. 

Elle  sera  donc  déterminée  par  cette  condition,  jointe  à  celle  de 
se  réduire  à  in  pour  t  =  o.  Supposons  qu'on  ait  déterminé'  celle 
fonction 

U  suffit  d'y  faire  i  ^;  i  et  de  remplacer  «',  v'  respectivement  par 
u  —  «0,  V  —  Vo  pour  obtenir  la  solution  cherchée. 

En  tenant  compte  de  celle  remarque  purement  théorique,  on 
peut  dire  que  l'intégration  simultanée  des  systèmes  (i) et  {2)  du 
Chapitre  précédent  se  ramène  à  celle  d'une  seule  équation 
de  Riccati. 
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CHAPITRE    VII. 

DES    DÉPLACEMENTS    A    DEDX    VAIIIADLES    DAMS    LE    CAS    ou    LE    SYSTÈJI 

MoistLE  m'a    pas    de  poikt    fixe. 

lairoduction  des  six  translaLions.  —  Relations  différentielles  auxquelles  ell 
aatisfoût.  —  Mouvenienls  infiniment  petits  qni  se  réduisent  à  des  rotations. 
Théorème  de  MM.  Schiioemann  et  Mannheim.  —  Cas  particulier  où  il  y  a  i 
centre  instantané  de  rotation.  —  Théorème  de  M.  Ribaucour. 


o3.  Après  avoir  traité  le  cas  où  le  système  mobile  a  un  poinl 
lise,  il  nous  reste  à  examioer  l'hypothèse  où  le  trièdre  (T)  se, 
metit  d'une  manière  quelconque  dans  l'espace  :  alors  il  faudra 
joindre  aux  six  rotations  six  quantités  nouvelles.  Nous  désigne- 
rons par  i,  T],  sles  composantes  de  la  vitesse  de  l'origine  des  axes 
mobiles  relativement  à  ces  axes,  quand  u  varie  seule,  et  par  ^|, 
T,|,  i^i  les  mêmes  composantes  quand  ç  varie  seule.  Si  l'on  désigne 
par  Xo,  Yo,  Zq  les  coordonnées  de  l'origine  des  axes  mobiles  par 
rapport  aux  axes  fixes,  on  aura 

et  les  équations  analogues  en  Y,,,  Zf,.  Égalons  les  deux,  valeurs  de 
-T — p  que  l'on  peut  déduire  de  ces  formules.  Après  avoir  remplacé 
les  dérivées  des  cosinus  par  leurs  valeurs,  nous  obtiendrons  une 
équation  qui,  devant  avoir  lieu  quand  on  remplacera  a,  b,  C  par 
les  autres  systèmes  «',  b',  c';  a",  b",  c",  se  décomposera  dans  les 
trois  suivantes  (')  : 


t,-  A -"!'•-''•'- 
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56.  RéciprOfpenient,  lorsque  les  douae  quanlilés  ^,/>,  .  .  .  satis- 
feront aux  équations  {2),  en  même  temps  qu'aux  équations  (5) 
du  Chapitre  V,  il  existera  un  déplacement  dans  lequel  elles  seront 
les  rotations  et  les  translations  ;  car  nons  savons  déjà  qu'on  pourra 
déterminer  les  neuf  cosinus;  et  de  plus  les  équations  (i),  qui  seront 
compatibles  en  vertu  des  équations  (2),  nous  fourniront  par  des 
quadratures  les  coordonnées  de  l'origine  des  axes  mobiles.  Il  est 
inutile  de  répéter  ici  que  tous  les  mouvements  obtenus  se  rédui- 
sent au  fond  à  un  seul,  observé  par  rapport  à  des  axes  différents. 

Il  est  évident  que,  si,  au  lieu  de  considérer  toutes  les  positions  du 
système  mobile  qui  correspondent  aux  différentes  valeurs  de  u  et 
de  f ,  on  suppose  que  u  et  v  soient  des  fonctions  d'un  seul  para- 
mètre a,  les  rotations  et  translations  relatives  à  ce  mouvement 
seront  respectivement 


'■d^- 


'    î1 


'i'^ 


»dV 


ÎK^Ï- 


rfa 


et  les  projections  sur  les  axes  mobiles  de  l'élément  de  courte 
décrit  par  un  point  quelconque  M  dont  les  coordonnées  sont 
X,  y,  z  par  rapport  aux  axes  mobiles  seront 

S   do:  -i-  \du.-^\^  dv  -:-  (q  du  -!-  q\  dv)  s  —  {r  du  --  i^  dv)}', 
dy  -^  i\  du  ',- r^i  dv  -^  (  r  du  ^  r^  dv)3;  —  {p  du  -i- p^  dv)s, 
{   dz  -I-  Z  du  ^  Z^d^-^iP  du-i-  pi  dv)y  —  (5  du-'r-  qidv)x. 
En  d'autres  termes,  si  a  était  le  temps,  on  aurait  les  composantes 
de  la  vitesse  par  rapport  aux  axes  mobiles,  en  divisant  les  trois 
expressions  précédentes  par  di3..  Nous  ferons  souvent  usage  de  cette 
remarque,  qui  dispense  de  beaucoup  de  calculs  et  permet  de  laisser 
de  côté  tout  ce  qui  concerne  les  axes  fixes. 

En  terminant  ici  ces  notions  préliminaires  sur  le  mouvement, 
nous  nous  contenterons  de  remarquer  que  la  mélliode  suivie  s'ap- 
plique sans  modification  au  cas  où  la  position  du  système  mobile 
dépendrait  de  trois  ou  même  d'un  plus  grand  nombre  de   para- 


dans  la  qualriùi 
l'hysik,  iS-;G. 


des   Vovleswi gen  iibi:r  Aitcl/icniulisc/w- 
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57.  Nous  allons  faire  usage  des  résultais  préoédeols  pour  dé- 
montrer un  théorème  important  relatif  aux  déplacements  à  deux 
variables  ('). 

Si  l'on  considère  le  système  mobile  dans  uneposition  dé  terminée, 
il  peut  s'en  écarter  d'une  infinité  de  manières  ;  les  rotations  et  les 
translations  correspondantes  au  mouvement  le  plus  général  qu'il 
puisse  prendre  sont  données  par  le  Tableau  (3).  Cherchons  si 
l'un  des  mouvements  infiniment  petits  que  l'on  obtient  ainsi  peut 
se  réduire  à  une  simple  rotation. 

Il  faudra  pour  cela  que  l'on  ait  (n"  3) 

I  -^{q  dU'\-  q,  dvj^iidu  -h  ij,di!)-\-ir  du --,-  i\de){f^di( -i-'ii  fli'')=  o. 
Celte  équation  fournit  deux  valeurs,  en  général  différentes,  de 
-J--  Il  y  aura  donc,  en  général,  deux  mouvements  différents,  réels 
ou  imaginaires,  qui  se  réduiront  à  une  rotation.  L'axe  de  rotation 
correspondant  à  chacun  de  ces  mouvements  sera  défini  par  les 
équations 

I    %du-^-  Il  dv  +  {q  du -\-  q i  dv)  z  —  {  r  du.  -\-  r^  dv'jy  -^  o, 

(6)  II)  du,  -I-  lii  dv  -\~  (^r  du  +  i\dv')x  —  {p  du,  -h  p^  dv)  z  ^  o, 

{    ^du-i-  t^i  dv  +  {pdu-i^ pidv)y  —  (g  du-i-  gidv)x  =  o, 

nii  l'on  remplacera  T-  par  la  racine  de   l'équation  (5)  correspon- 
dante au  mouvement  considéré. 

Le  résultat  précédent  a  une  conséquence  importante,  qu'il  serait 
aisé  de  vérifier  par  un  calcul  direct.  Puisque  deux  des  mouvements 
se  réduisent  à  des  rotations  autour  de  deux  droites,  que  nous  appel- 
leronsD,  A,  la  normale  à  lasur/ace  décrite  par  un  point  quel- 
conque du  système  invariable  devra  rencontrer  chacune  de  ces 
droites; 


(  '  )  Ce  tliéortme  a  été  éflonre  en  iSb6,  dans  le  Journal  de  Liouvi/te  (  "•'  sétip, 
t.  XI),  par  M  Mdnnheim,  qui  en  a  fait  depaîs  i'objet  d'une  étude  a[>[>rofon<iie 
On  ignorait  à  cette  époque,  qu'il  avait  été  donné,  onze  ans  aupaiavant,  pai 
M.  SchQnenianu,  dans  un  article  préiienté  par  Stemer  i  l'Acadpmie  de  Berlin 
{Monatsbei ichte,  i855)  Ceat  M  (jeiser  qui,  en  i88o,  a  appelé  lattentmn  sur  li, 
trayail  deM  bchonemann  et  1  û  f^iticiniprimerdans  le /ow"»/ rfe  Cittle,  t  \i  , 
p.  39  à  ^8. 
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car  celLe  normale,  étant  perpendiculaire  à  tous  les  déplacements 
du  point  considéré,  l'est  en  particulier  à  ceux  que  prend  le  point 
dans  les  rotations,  el  par  conséquent  elle  rencontre  nécessairement 
les  axes  de  ces  rotations. 


18.  L'équation  (5)  est  du  second  degré  par  rapport 


i  -j^;  elle 
dv' 

pourra  donc  avoir  ses  racines  imaginaires,  et  alors  les  deux  nliou- 

vemenls   qui  se  réduisent  à    des   rotations    seront  certainement 

imaginaires;   elle  pourra  aussi  avoir  ses  racines  égales.  Nous  ne 

discuterons  pas  tous  les  cas  qui  peuvent  se  présenter;  mais  nous 

étudierons  les  déplacements  pour  lesquels  on  sait  «  jorfori  qu'il 

existe   deux  déplacements  se   réduisant   à    des   rotations    autour 

de  deux  droites  distinctes  et  concourantes.  En  se  plaçant  dans 

cette  hypothèse,  M.  Ribaucour  a  obtenu  un  élégant  théorème  {') 

que  E 

■        '        s  qu] 


s  allons  démontrer, 
11  est  aisé  de  reconnaître  que,  dans  le 
tion  (5)  doit  être  une  identité.  Désignons  e 
deux  valeurs  de  -t-  relatives  aux  rotations  < 
nécessairement 


nous  occupe, l'équa- 
e£Fet  par  -j- 1  g-  les 


{p  du  -^ p ^dv){Xdii 
{plu  ^  Pvl>;)aiu 


Les  axes  de  ces  rotations  sont  définis  par  les  formules  (6).  La 
condition  pour  que  ces  axes  se  coupent  s'écrit  de 
symétrique 

{pdii.+pid>^)il%u-^l,iy)^(p?>u-\rPif>v)iXdu  +  'i,dv)^ 


Les  trois  équi 
an  type  suivy 


s  que  nous  venons  d'obtenir  peuvent  se  ramener 


I        A  rfii^-l  ■  J.lidudv  —  Cffr^  =  o, 

(  kdiihi  +  B{diiZv-^Gdvoit)^Qd^'Q^ 


(')  RLDiKcotn,   Sur  la  défoi-r, 
p.  33o), 


'.ii-faces  { Comptes  rendus 
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pour 

Y.leurs 

A-  pX  +.,., 

2B  =  /,,S*;,Î, 

C./.,ï,  +  .... 

Si  l'on  considère  les  trois  équations  (7)  comme  déterminant  les 
inconnues  A,  B,  C,  leur  déterminant  sera(c/HS('  —  dvZaf,  et,  par 
livpotlicse,  il  ne  sera  pas  nnl.  On  aura  donc 

A  =  !î  ^.  C  =  0, 
el,  par  conséquent,  l'équation  (5)  sera  identiquement  satisfaite. 
On  arrive  aux  mêmes  conclusions  par  un  raisonnement  beaucoup 
plus  simple.  Si  les  deux. droites  D,  A  se  coupent,  leur  point  d'in- 
tersection aura  une  vitesse  nulle  dans  tous  les  déplacements.  On 
devra  donc  avoir,  si  l'on  désigne  parx',;!'',  3' les  coordonnées  de  ce 
poîQt  relativement  aux  axes  mobiles, 

1   \  -^qs-'-ry'  =  o,         i,  -t- ç.s' -  r.j' =  n, 
(8)  -^-^.r^'-pz'  =0,         ra-^i-i^'—piz'  =  0, 

et  il  n'est  pas  difficile  de  déduire  de  là  les  équations 
A  =  0,        B  =  o,        C  =  o. 

M.iis  voici  la  conséquence  qui  constitue  le  thcorcme  de  M.  Riljau- 
C01U-. 

Supposons  que,  pour  toutes  les  valeurs  dewetdei',  ily  ait  des  va- 
leurs de.»',  j'',  s' satisfaisant  aux  équations  (8).  Le  point  (y,  j-',  s'), 
considéré  comme  appartenant  au  système  mobile,  décrira  une 
surface  (s)  que  nous  regarderons  comme  faisant  partie  de  ce  sys- 
tème. Si  l'on  rapporte  le  même  point  aux  axes  fixes,  il  décrira 
une  surface  (S).  Donnons  à  i(  et  à  c  des  accroissements  cla,  de; 
le  point  se  déplacera  sur  la  surlace  (S)  et  décrira  un  arc  infini- 
ment petit  dont  les  projections  sur  les  axes  mobiles,  données  par 
les  formules  {4)i  seront,  en  tenant  compte  des  équations  (8), 
dx\  dy ,  dz' . 

Or  ce  sont  là  les  projections  sur  les  mêmes  ases  du  chemin  décrit 
par  le  point  considéré  sur  la  surface  (5).  Ces  deux  chemins  ayant 
toujours  même  direction  et  même  gi'andear,  on  voit  que  les  deux 
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surfaces  {s)  el  (S),  non  seulement  sont  tangentes,  mais  encore 
roulent  l'une  sur  l'autre,  de  telle  manière  que  les  chemins  parcourus 
par  le  point  de  contact,  sur  les  deux  surfaces,  aient  toujours  la 
même  longueur  et  la  même  direction. 

En  d'autres  termes,  les  deux  surfaces  se  correspondent  point 
par  point,  de  telle  manière  que  deux  courbes  correspondantes 
aient  la  même  longueur.  On  dit  alors  qu'elles  sont  applicables 
l'une  sur  l'autre. 

59.  Nous  pouvons  ajouter  les  propriétés  suivantes  : 
Tirons  des  équations  (8)  les  valeurs  de  ^,  .  .  , ,  ^,,  .  .  .   et  por- 
tons-les dans  les  équations  (2).  Après  un  calcul  facile,  nous  ob- 
tiendrons les  relations 

!dz'  ày'  dz'  dy'  __ 

dx'  dz'  dx'  dx,' 

àv'  à^!  <)y'  àz' 

qui  conduisent  à  une  conséquence  importante.  Multiplions-les 
respectivement  par —- y-t -^  et  ajoutons-les.  Nous  aurons 


àx'     ày'     ôz' 
<):)!     dy'     dz' 


On  pourra  donc  poser,  ),  et  [a,  étant  deux  fon 
ment  choisies, 
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;alcurs  des  rotations  dans  les  équaLions  (g),  on  obtient  la  con- 


Xi  =-X, 
a,  poiirjfj,  q,  r,  les  valei 


g^-l-f-^l'-f' 


qui,    jointes   aux    équations    (lo),    remplacent  les    formules   (4) 

■=1  (>))■ 

60.  L'interprétation  géométrique  des  équations  (lo)  et  (la)  est 
évidente.  Les  dérivées  de  a:',  y',  z'  par  rapport  à  u  et  par  rapport 
à  V  étant  proportionnelles  aux  cosinus  directeurs  de  deux  tan- 
gentes à  la  surface  lieu  du  centre  instantané,  les  deux  rotations 
dont  les  composantes  sont/),  q,  r  etp,,  q^,  r,  sont  dans  !e  plan 
tangent  à  cette  surface.  Il  en  sera  de  même  évidemment  de  la 
rotation  qui  correspond  à  une  variation  simultanée  quelconque 
de  u  et  de  c;  cela  résulte  des  formules  (3)  qui  donnent  les  com- 
posantes de  cette  rotation.  Nous  pouvons  donc  énoncer  la  pro- 
position suivante  : 

S'il  arrive,  dans  chaque  position  du  système  mobile,  que  deux 
des  mouvements  infiniment  petits,  par  lesquels  on  amène  le  sys- 
tème dans  une  position  infiniment  voisine,  se  réduisent  à  deux 
rotations  autour  d'axes  concourant  en  un  certain  point,  tout  autre 
mouvement  infiniment  petit  du  système  se  réduira  aune  rotation 
autour  d'un  axe  passant  par  le  même  point,  que  l'on  peut  appeler 
centre  instantané  de  rotation.  Les  deux  surfaces  lieux  du  centre 
instantané,  dans  le  système  mobile  et  dans  l'espace,  seront  appli- 
cables l'une  sur  l'autre;  elles  seront  toujours  en  contact,  de  telle 
manière  que  tout  mouvement  du  système  mobile  se  réduira  au 
roulement  de  l'une  des  surfaces  sur  l'autre,  l'axe  instantané  de  la 
rotation  passant  à  chaque  instant  par  le  point  de  contact  des  deux 
surfaces  et  se  trouvanidans  leur  plan  tangent  commun. 

Il  nous  reste  à  donner  l'interprétation  géométrique  de  l'équation 
(il).  Elle  exprime,  on  le   reconnaîtra  aisément,   que  ia  relation 


y  Google 


DES    DÉPLACEMENTS    A    DEUX    VABI.VBLES.  73 

entre  la  direction  de  la  courbe  suivie  par  le  pôle  instantané  et  celle 
de  l'ase  de  rotation  correspondant  est  réciproque  ;  c'est-à-dire  que, 
si,  après  avoir  considéré  iin  déplacement  infiniment  petit  pour  le- 
quel l'axe  de  la  rotation  instantanée  a  une  certaine  direction,  on 
envisage  le  déplacement  dans  lequel  cette  direction  devient  celle 
de  la  route  suivie  par  le  centre  instantané,  l'axe  de  rotation  dans  ce 
nouveau  déplacement  aura  même  direction  que  la  roule,  du  centre 
dans  le  premier.  On  pourra  ici  constituer  une  théorie  toute  sem- 
blable à  celle  des  tangentes  conjuguées  et  de  l'indicatrice  de  Dupin  ; 
on  trouvera  également  deux  séries  de  lignes,  analogues  aux  lignes 
asymptotiques,  qui  sont  caractérisées  par  celte  propriété  que, 
lorsque  le  roulement  des  deux  surfaces  l'une  sur  l'autre  s'effectue 
de  telle  manière  que  le  centre  instantané  décrive  l'une  de  ces 
courbes,  la  rotation  est  à  chaque  instant  dirigée  suivant  la  tangente 
à  la  courbe.  Par  conséquent,  les  deux  courbes  correspondantes  qui 
sont  alors  les  routes  du  centre  sur  les  deux  surfaces  ont,  à  chaque 
instant,  même  courbure  et  même  plan  osculateuv.  Nous  laisserons 
au  lecteur  le  soin  de  développer  ces  indications. 

61.  Réciproquement,  toutes  les  fois  que  l'on  connaîtra  deux 
surfaces  (S),  (s),  applicables  l'une  sur  l'autre,  si  l'on  place  la  sur- 
face (s)  de  telle  manière  que  l'un  de  ses  points  coïncide  avec  le 
point  homologue  de  (S)  et  que  les  courbes  homologues  des  deux 
surfaces  qui  passent  en  ce  point  y  soient  tangentes,  toutes  les  po- 
sitions que  l'on  obtiendra  ainsi  pour  la  surface  {s)  dépendront  de 
deux  paramètres  et  le  déplacement  à  deux  variables  défini  par  ces 
diverses  positions  jouira  de  toutes  les  propriétés  que  nous  venons 
de  signaler. 

Considérons,  par  exemple,  toutes  les  surfaces  (j)  symétriques 
de  (S)  par  rapport  à  ses  plans  tangents;  elles  constituent  évidem- 
ment toutes  les  positions  d'une  surface  (s)  roulant  sur  (S).  On 
pourra  appliquer  à  ce  mouvement  toutes  les  propositions  précé- 
dentes. Les  surfaces  trajectoires  des  différents  jioints  du  système 
mobile  sont  homothétiques  aux  podalres  des  différents  points  de 
l'espace  par  rapport  à  (5),  le  rapport  d'homothétie  étant  2. 
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Surface  de  révolution.  —  Alysséide.  —  Surface  pscudosphérique.  —  Système 
thermes.  —  Surfaces  réglées.  —  Surfaces  déïcloppables.  —  Dcterminatii 
toutes  les  surfaces  applicables  sur  le  plan  pai'  la  méthode  de  M.  O.  Bonne 


62.  Diiji.s  le  premier  Chapitre  nous  avons  reconnn  que  Foii 
pouvait  rattacher  la  théorie  des  courbes  gauches  à  l'éttide  du 
mouvement  d'un  trièdre;  de  même  les  propositions  relatives  atix 
déplacements  à  deux  variables  trouvent  une  application  imporlanle 
dans  la  théorie  des  surfaces.  Mais,  avant  de  développer  cette  appli- 
cation, nous  donnerons  des  notions  étendues  sur  les  systèmes  de 
coordonnées  curvilignes  que  Gaiiss  a,  le  premier,  employés  d'nno 
manière  systématique,  dans  le  mémoire  fondamental  Disquisi- 
tiones  générales  cù-ca  superjîcies  curvas,  publié  en  i8a8  dans 
le  i.  VI  des  Nouveaux  Mémoires  de  la  Société  de  Gœttingue. 

II  y  a,  comme  on  sait,  deux  moyens  de  définir  une  surface.  On 
peut  la  déterminer  par  son  équation,  c'est-à-dire  parla  relation  qui 
existe  entre  les  coordonnées  de  l'un  quelconque  de  ses  points; 
mais  on  peut  aussi  supposer  que  ces  trois  coordonnées  aient  été 
exprimées  au  moyen  de  detix  variables  indépendantes  que  nous 
appellerons  u  et  v.  Cette  seconde  manière  de  définir  la  surface  est 
même  plus  générale  que  la  première  ;  car,  si  l'on  prend  pour  u  et  v 
deux  des  trois  coordonnées  rectangulaires,  l'expression  de  la 
troisième  sera  précisément  l'équaticm  de  la  surface  résolue  par 
rapport  à  cette  coordonnée. 

Un  système  de  coordonnées  curvilignes  peut  être  représenté 
géométriquement.  U  suffit  de  tracer  sur  la  surface  les  deuK  familles 
de  courbes,  lieux  des  points  pour  lesquels  l'une  ou  l'autre  des  va- 
riables u,  V  demeure  constante.  Mais  il  importe  de  remarquer  que 
le  .système  de  coordonnées  n'est  pas  complètement  défini,  si  l'on 
donne  seulement  les  deux  familles  de  courbes  coordonnées.  On 
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pourra  évidemment,  sans  changer  ces  courbeSj  remplacer  u  et  v 
par  les  variables  «i,  Ci,  qui  seront  des  fonctions  quelconques  des 
premières 

C'est  une  remarque  dont  on  fait  souvent  usage  et  qui  pcrmel 
quelquefois  de  ^andes  simplifications. 

63.  La  méthode  de  Gauss  repose  essentiellement  sur  l'expression 
de  l'arc  d'une  courbe  quelconque  tracée  sur  la  surface. 

Supposons  les  coordonnées  rectangulaires  x^y,  z  d'un  poinl  do 
la  surface  exprimées  en  fonction  des  deux  variables  u  et  c.  L'ex- 
pression d'un  arc  de  courbe  tracé  sur  la  surface  sera  donnée  par 
la  formule 

([)  (W^-  U  da^ -:-■>.¥  du  dv  ~  G dv'', 

où  l'on  a 


1-^(£)'^(I)'-KS)'- 

'       _   à:c  0^    ^  ày  ày       1)3   àz 
I  ôii  ov         du  ')v        Ou  àv 

|o-(ï)'-(i)'-(îr- 


Noiis  appellerons,  pour  abréger,  ds  l'élément  liii 
mettrons  aussi  sous  la  forme 


).=  ^  du  d^  -,-  C°  dv^  ; 


conséquent, 

-  /lï,         C  ■-  /G, 


v/e/g 


Les  formules  (a)  montrent  que  Adu  est  l'arc  de  la  courbe 
(>  =  const. ,  C  dv  l'arc  de  la  courbe  u  ^=  const.  ;  enfin  h  est  Tangli- 
sous  lequel  se  coupent  ces  deux  courbes  au  point  con-sidéré.  Ou 
aura  donc 

F  =  0 

toutes  les  fois  que  l'on  emploiera   des   coordonnées  curvilignes 
rectangulaires.  Il  résulte  également  des  formules  (2)  que  l'élément 
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superficiel  de  la  surface  aura  pOLir  expression 

AC  sina  du  dv  -  \/EG  —  F^  du  dv. 

ÂvanL  d'aller  plus  loin,  nous  allons  donner  quelques  exemples 
de  ce  mode  de  représentation. 

%à.  Considérons  d'abord  les  surfaces  de  révolution,  et  supposons 
que  l'on  ait  pris  pour  axe  des  z  l'axe  de  la  surface.  Si  l'on  appelle 
/■  la  distance  d'un  point  du  méridien  à  l'axe,  l'équation  de  la 
surface  sera 

Introduisons  l'angle  v  que  fait,  avec  le  plan  des  xz,  le  méridien 
passant  par  le  point  considéré  ;  nous  H.urons,  pour  les  coor- 
données a;,  ^,  les  expressions 


et  de  là  nous  déduirons,  pour  l'élément  linéaire,  la  formule 

(5)  ds^=drHi  -i-/2)  -^-  r-'dv^. 

Ici    les    courbes    /■  ^  const.    sont   les   parallèles;    les    courJses 
V  =  const.  sont  les  méridiens.  Si  l'on  pose 

dryi   ■  -f  —  du, 
r  deviendra  une  fonction  de  u,  et  l'équation  (5)  prendra  la  forme 
(li)  ds''  =  du''-ha{u}dv-'. 

La  signification  de  u  est  évidente  :  c'est  l'arc  du  méridien  compté 
à  partir  d'un  parallèle  fixe. 

On  peut  mettre  cette  expression  de  rélémenl  sous  une  forme 
un  peu  différente.  Posons 

du      _    .  f^"" 

o(i()  deviendra  une  fonction  F[u,)  de  n,,  et  l'équation  (6)  nous 

d^■^  =  F(u,){du^^-hdl''). 

6o.   Toutes  les   fois  que  l'élément  linéaire  d'une  surface  peuL 
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on  dit  que  les  courbes  coordonnées  îovmenl  ui>  réseau  ùolkerme  ou 
isométrique.  La  première  dénomination  est  empruntée  à  Ja  théorie 
de  la  chaleur  ;  la  seconde,  qui  est  due  à  M.  Bonnet,  s'explique  par 
les  remarques  suivantes. 

Imaginons  que  l'on  trace  sur  la  surface  toutes  les  courbes  coor- 
données correspondant  à  des  valeurs  des  paramètres  a,  ^  croissant 
suivant  des  progressions  arithmétiques  de  raison  infiniment  petite 

on  aura  ainsi  décomposé  la  surface  en  une  série  de  rectangles  infi- 
niment petits,  dont  les  côtés  seront  égaus  si  l'on  a  pris  de:  =  rffi. 
On  dit  alors  que  ta  surface  est  dinsée  en  carrés  injiniment 
petits.  Cela  n'est  pas,  sans  doute,  rigoureusement  exact  ;  mais  les 
rectangles  curvilignes  formés  par  les  lignes  coordonnées  consi- 
dérées OUI  le  rapport  de  leurs  côtés  adjacents  d'autant  plus  voisin 
de  l'unité  que  la  raison  (/a  a  été  choisie  plus  petite. 

Dans  le  cas  des  surfaces  de  révolution,  on  voit  que  les  méridiens 
et  les  parallèles  constituent  un  système  isotherme. 

66.  Considérons,  en  particulier,  la  surface  de  révolution  en- 
gendrée par  la  révolution  d'une  chainctle  autour  de  sa  base.  On  a 
ici 

el  l'on  trouvera  sans  dinîculté 

La  formule  (6)  nous  donnera,  par  conséquent,  pour  l'élément 
linéaire  delà  surface, 

(7)  ds^-  dii.^^{u--  +  a^')dv^. 

Cette  surface  très  remarquable  a  reçu  îe  nom  d'a/jsséide  ou  de 
caténoïde.  Comme  la  chaînette  est  la  seule  courbe  dont  le  rajon 
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(le  courbure  soit  égal  el  de  signe  contraire  àla  normale,  l'alj'sséide 
est  la  seule  surface  de  révolution  pour  laquelle  les  rayons  de 
courbure  principaux  soient  en  chaque  point  égaux  el  de  signes 
contraires.  On  a  donné  le  nom  de  surfaces  minima  à  toutes  celles 
dont  les  rayons  de  courbure  sont  liés  par  cette  relation,  f,'aljsséide 
est  donc  la  seule  surface  minima  de  révolution 


On  sait  que,  si  l'on  considèie  une  chaînette  dont  la  hase  soil  O;; 
et  que,  du  pied  P  de  l'ordonnée  du  point  M,  on  abaisse  une  per- 
pendiculaire PQ  sur  la  tangente  en  M,  l'arc  de  la  chaînette,  compté 
à  partir  du  sommet  S,  sera  égal  au  segment  de  droite  MQ;  par 
conséquent,  le  point  Q  décrira  une  des  développantes  de  la  chaî- 
nette. 

Comme  PQ  est  constant  el  égal  au  paramètre  a  de  la  chaînette, 
le  lieu  du  point  Q  sera  la  courbe  aux  tangentes  égales  ou 
(/•actrice.  En  désignant  par  a  l'angle  PMQ,  l'arc  décrit  par  le 
point  Q,  lorsque  f  augmente  de  do,  a  pour  valeur 


(h  -    AIQ  do  -^ 


,  de  Q  s 


yGoosle 


po. li- 


on voit  que  l'éléiiient  linéaire  de  la  sur 
révolution  de  la  courbe  aux.  tangentes  égt 
donné  par  la  formule 

Posons 
ce  <|„,  donne 


engendrée   |iar 
uiour  de  O;  f 


sin^^  dv^). 


M)  ds-  —  a^(dii^  -.-  e^"  df^). 

RemanjLLons   d'ailleurs  que,    dans   le   triangle  reelangle    RPM, 

MQ.Qn--«^ 

Les  centres  de  courbure  principaux  de  la  surface  sont  évi- 
iemraent  les  points  M  et  R;  donc  les  rayons  de  courbure  prin- 
;ipaus  satisfont  à  la  relation 


Mais  cette  propriÉlé  ne  caractérise  nullemenl  la  surface,  il  est 
aisé  de  le  démontrer. 

Proposons-nous,  en  effet,  de  déterminer  toutes  les  surfuce^ 
de  révolution  dont  les  rayons  de  courbure  sont  liés  par  la  relation 
précédente.  Par  un  calcul  sur  lequel  nous  ne  reviendrons  pas  ici, 
on  trouve  que  les  variables  s  et  /■  doivent  satisfaire  ;'i  la  i-elalion 
différentielle 


(O) 


-^n/ 


b  désignant  une  constante  arbitraire  qui  peut  prendre  toutes  le> 
valeurs  possibles.  L'élément  linéaire  de  la  surface  est  donnii  par 
la  formule 

Supposons  d'abord  que  /'  soit  égal  ù  a.  On  relrou\c  aliir.s  la 
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surface  cloni,  le  méridien  est  la  courbe  aux  langenLes  égales.  Nous 
lui  donnerons  le  nom  de  surface  pseudosphérique. 

Si  b  est  plus  petit  que  a,  le  rayon  r  peut  prendre  toutes  les 
valeurs  inférieures  à  6  et  l'on  obtient  une  surface  qui,  comme  la 
précédente,  a  encore  un  parallèle  de  rebroussement  BC;  mais 
tous  les  méridiens  vont  couper  l'axe  de  la  surface  eu  un  même 
point  A,  sous  un  angle  fini  dont  la  tangente  a  pour  valeur 


l/"^ 


Si  l'on  pose  a\- 


on  obtient,  pour  Télément  linéaire,  l'expression 

Si  b  est  au  contraire  plus  grand  que  a,  r  a  uu  minimuni 
\/b'^~  a^  et  les  méridiens  ne  rencontrent  plus  l'axe.  La  surface 
admet  alors  deiix  parallèles  de  rebroussement  et  un  cercle  de 
gorge  DE  (Jig.  3).  Si  l'on  pose 

r  --=  /é'  —  (tî  -'^■?--' 
l'élémcnt  linéaire  devient 


'  /6î- 


:ls'-  =  a"-  [  du-'  -h  (  ^"  :"■-''■'  "  \  "'  dv'A . 
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!    SUR    LES    COOBDOÎi 


(i7.  Après  les  surfaces  de  révolution,  nous  examinerons  le  groupe 
si  important  formé  par  les  surfaces  réglées.  Elles  peuvent  être 
définies  par  les  trois  équations 


où  a,  b,   ...  doivent  être  considérées  comme  des  fonctions  d'm 
paramètre  c.  Si  l'on  suppose 


u  désignera  la  longueur  portée  sur  chaque  génératrice  rectiligne 
de  la  surface  à  partir  de  la  courbe  définie  par  les  équations 


On  déduira  des  formules  (ta)  l'expression  suivante  de  l'élément 
linéaire 

où  A,  B,  C,  D  sont  les  fonctions  de  v  définies  par  les  relations 

A  =  a'i'  +  a'^^  -f-  <t;2  ,  C  =  b\^  ■+-  b'^-  -h  b'^ , 

B  ~  o.\b\  -i-  «2 62  -1-  a\b\,        D  :=  ayb\  -i-  a^b'^-^-  «jèj. 

Si  l'on  suppose  que  la  courbe  u  =  o,  définie  par  les  équations 

(i3),  ait  été  choisie  parmi  les  trajectoires  orthogonales  des  géné- 
D.  —  I.  6 
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ratriccs,  on  aura 

et  l'élément  linéaire  prendra  la  forme  plus  simple 
(i5)  ds^~diû-\-  (A((3-!-aR!(-!-C)rfu'. 

Dans  ce  cas  le  système  de  coordonnées  sera  formé  des  géné- 
ratrices rectilignes  c  =  const.  et  de  leurs  trajectoires  orthogonales. 

Pour  ramener  l'élément  linéaire  général,  donné  par  la  formule 

(i4),  àlaforme(i5),il  suffira  de  substituer  à  m  la  variable  suivante  : 

u'  =  u-^-fBdv. 

On  reconnaît  ainsi  que,  dans  toutes  les  surfaces  réglées,  les 
trajectoires  orthogonales  des  génératrices  rectilignes  sont  déter- 
minées par  une  simple  quadrature. 

68.  Considérons,  par  exemple,  la  surface  formée  par  les  normales 
principales  de  l'hélice  ou  hélicoïde  gauche  ii  plan  directeur. 
Elle  est  définie  par  les  trois  équations 

(,fl)  L  =  „C5S., 

d'où  l'on  déduit 

(17)  <-7s5-  («î-t-  u^)  di?'- -^  diC^ . 

La  comparaison  des  formules  (7)  et  (17)  nous  montre  que,  si  l'on 
fait  correspondre  sur  l'hélicoïde  et  sur  l'Edjsséide  les  points  pour 
lesquels  les  valeurs  de  u  et  de  c  sont  les  mêmes,  les  arcs  de  deux 
courbes  correspondantes  seront  rigoureusement  égaux.  On  dit 
dans  ce  cas  que  les  deux  surfaces  sont  applicables  l'une  sur 
l'autre.  Il  est  clair,  en  effet,  que  si  l'on  considère  ime  surface 
comme  un  tissu  flexible  et  inextensible,  et  si  l'on  admet  la  possi- 
bilité de  déformer  cette  surface  sans  déchirure  ni  dupHcature, 
la  longueur  de  toute  courbe  tracée  sur  la  surface  sera  demeurée 
invariable  dans  la  déformation.  Sans  examiner  la  question  de 
savoir  s'il  est  possible  d'amener  la  première  surface  à  coïncider 
avec  la  seconde  par  une  suite  continue  de  déformations,  on  dit  que 
deux  surfaces  sont  applicables  l'une  sur  l'autre  quand  elles  satis- 
font à  la  définition  géométrique  que  nous  venons  de  donner.  Le 
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problème  de  la  recherche  des  surfaces  applicables  sur  une  surface 
donnée  est  un  des  plus  intéressants,  mais  aussi  un  des  plus  dif- 
ficiles, que  l'on  rencontre  dans  l'application  de  l'analyse  à  la  Géo- 
métrie. -Dans  le  cas  qui  nous  occupe,  l'hélicoïde  est  applicable  sur 
l'aiysséide,  les  génératrices  rectilignes  de  la  première  surface 
correspondent  aux  méridiens  de  la  seconde  et  les  hélices  aux 
parallèles. 

69.  Revenons  aux  surfaces  réglées.  Il  est  aisé,  lorsqu'on  a  seu- 
lement l'expression  {i5)  de  l'élément  linéaire,  de  distinguer  les 
surfaces  gauches  des  surfaces  dévcloppables. 

En  effet,  on  a  identiqiiemcnt 

AM=-F2BK  +  C  =  (a'j(, +  6'l)'  +  (a'3H  +  è'2)=^-(«3^(+^';)2. 

On  voit  donc  que  le  trinôme  premier  membre  sera  une  somme 
de  carrés,  et  l'on  aura 

B2-AC<  o, 
tant  que  les  équations 

<■">  ït  =  |-|' 

ne  seront  pas  satisfaites.  Or  ces  dernières  équations  n'ont  lieu  que 
dans  le  cas  où  la  surface  est  développable. 
En  effet,  les  équations  (12)  nous  donnent 

dj)  —  aidu  ^ {a\  u-hb\) dv, 

dy  =  Otdu  -h  (djU  -H  b'f)dt', 

ds  —  aidu-^{a'^u-\-  b'-^)dv. 

Exprimons  qu'il  existe  un  point  de  la  génératrice  qui  décrit 
une  courbe  tangente  à  cette  génératrice;  il  faudra  qu'en  prenant 
pour  ((  une  fonction  convenable  de  c  on  ait 

dx        dy        dz 
a,   ~  (ï,   "■  as  ' 

ce  (jui  donne,  en  remplaçant  dx,  dy,  ds  par  leurs  valeurs, 


Si  l'on  lient  compte  de  l'équation  D  =  o,  on  trouvera  que  la 
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valeur  commune  des  trois  rapports  précédents  doit  être  égale  ; 
On  devra  donc  avoir 


et,  par  conséquent,  les  équations  (i8)  expriment  les  conditions 
nécessaires  et  suffisantes  pour  que  la  surface  soit  développable. 

Enfin,  en  substituant  à  c  une  fonction  convenable  de  c,  on 
pourra  réduire  le  coefficient  A  à  l'unité.  Nous  avons  donc,  comme 
forme  réduite  de  l'élément, 

([9)  ds-^=  dtf^^-[(ii--iiy-^'^-'\d<'"- 

dans  le  cas  des  surfaces  gauclics,  et 
(20)  ds'-  =  du''-^{u  —  i.ydv' 

dans    celui    des    surfaces    déveJoppables,    a    et    |3    désignant    des 
fonctions  de  v  {'). 

70.  De  la  forme  de  l'élément  linéaire  des  surfaces  développablcs 
on  déduit  facilement  qu'elles  sont  applicables  sur  le  plan. 

Reprenons,  en  effet,  la  formule  (20)  et  décomposons  le  second 
membre  en  deux  facteurs 

du^i(u  —  x)di', 
di(~i(u  —  %)dv. 

Si  l'on  multiplie  ces  facteurs  respectivement  par  e'",  e"'",  ils 
deviennent  des  différentielles  exactes  et  l'on  peut  poser 

I     e'''[rf«  -\-  i(ii  —  a)  É^i']  =  dx  +  idy, 
**'■'  I  e-'>[du— (■("  —  ») f^'']  =  dx  —  idy. 


On  a,  en  intégrant, 


C)  Cette  ihé 


\x^iy=   ue'"  ~if^. 

1    c-iy  =  a^î^^if^. 


eodcces  p<ir  des  di'oitf 
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D'ailleurs,  en  mullipiiaut  membre  à  membre  les  formules  (ai), 
on  obtient,  pour  l'élément  linéaire  de  la  surface  développable, 
l'expression 

qui  démontre  la  propriété  annoncée. 

Les  formules  (22)  peuvent  être  remplacées  par  les  suivantes  : 


(a3) 


(  J  = 


On  voit  qu'aux  génératrices  reelilignes  de  la  snrface,  définies 
par  la  relation  v^const.,  correspondent  des  droites  du  plan; 
par  conséquent,  les  trajectoires  orthogonales  des  génératrices  ont 
pour  transformées  les  courbes  parallèles,  trajectoires  orthogonales 
des  droites  du  plan.  A  l'arête  de  rebroussement,  K  =  a,  de  la 
développable  correspond  l'enveloppe  de  tontes  les  droites  du  plan. 
Tous  ces  résultats,  que  nous  ne  nous  arrêtons  pas  à  vérifier,  sonl 
bien  d'accord  avec  les  opérations  mécaniques  par  lesquelles  on 
réalise  le  développement  de  cette  classe  si  importante  de  surfaces. 

71 .  Nous  venons  d'indiquer  un  moyen  d'appliquer  la  surface 
développable  sur  im  plan.  H  est  naturel  de  se  demander  s'il  n'y  en 
a  pas  d'autre,  et  si,  par  exemple,  on  ne  pourrait  pas  réaliser  cette 
application  de  la  snrface  en  faisant  correspondre  aux  génératrices 
rectilignes  de  la  surface  des  lignes  courbes  dn  plan.  Le  raisonne- 
ment suivant  donne  la  réponse  à  cette  question. 

Supposons  que  l'on  ait,  de  deux  manières  difTérenies,  applique 
la  développable  sur  le  plan,  c'est-à-dire  qu'on  ait  mis  son  cicmcnt 
linéaire  sous  les  deux  formes 

ds^  =  dx''  -i-  dy^,        ds'^  =  ils'"'  -^  dj'-  ; 


Il  est 


dx^^-h-  dy^  =  dj!'^-\-  dy^, 

isé  de  résoudre  cette  équation  de  la  manière  la  plus  gêné- 
1  peut,  en  effet,  la  remplacer  par  l'un  ou  l'autre  des  sjs 


a  dw  -Hcosïrff, 
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où  a  est  une  inconnue  auxiliaire,  et  qui  se  déduisent  l'un  de  l'autre 
parle  changement  de  j'  en  ^y.  Considérons,  par  exemple,  le 
premier.  En  écrivant  que  les  seconds  memlires  des  équations  sont 
des  différentielles  exactes,  nous  obtenons  les  relations 


a  est  donc  constante.  En  intégrant  les  formules  (aS)  et  désignant 
par  Xo,ytt  deux  nouvelles  constantes,  on  aura 


Ce  sont  les  formules  de  la  transformation  des  coordonnées.  Par 
suite,  X,  y  &\.  3^ ,  y  peuvent  être  considérées  comme  les  coor- 
données d'un  même  point  du  plan,  rapporté  à  des  axes  différents; 
et  les  deux  représentations  de  la  surface  développable  ne  doivent 
pas  être  regardées  comme  réellement  distinctes. 

72.  Une  autre  question  très  intéressante  se  présente  ici.  Nous 
venons  de  voir  que  t'enveloppe  d'un  plan  mobile  est  applicable 
sur  le  plan.  La  réciproque  est-elle  vraie,  et  toute  surface  applicable 
sur  le  plan  esl-elle  l'enveloppe  d'un  plan  mobile?  Celle  proposition 
a  toujours  été  admise  par  Monge  et  les  antres  géomètres  de  son 
époque,  comme  le  prouve  le  nom  même  de  surface  défeloppable 
donné  dès  le  début  à  l'enveloppe  d'un  plan  mobile  (').  Elle  est  un 
corollaire  immédiat  des  propositions  générales  que  nous  aurons  à 
développer  dans  la  suite;  mais  nous  pouvons,  dès  à  présent,  en 
donner  une  démonstration  directe  et  très  simple,  due  à  M,  O. 
Bonnet  (^). 

Soieat  x,y,  z  les  coordonnées  d'un  point  de  la  surface  cherchée, 
applicable  sur  un  plan,  et  soient  œ,  p  celles  du  point  correspondant 


(')  Voir,  en  particuliev,  le  Chapitre  sur  les  surfaces  développabk^ 
plication  de  l'Analyse  à  la  Géométrie  de  Monos. 
(')  Annali  di  Matematica,  5'  série,  t.  VII,  p.  6i. 
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sur  le  plan.  On  doit  avoir 

(0,6)  dx''  ■  h-  dy  -I-  dz^  =  da^'+-  d'^i'^, 

ce  qui  donne  les  trois  équations 

(S)"-(iy-Cî)'- 


^  "^  d^  5p  "'^  dï  ^  "" 


DifTérentions  les  deux  premières  de  ces  équations;  nous 


\  àx    d'ar         dy     d'/         i^a  d'^z 

I  iîâ  d^  ■'■  ai  dlô^  ■*■  d^  da  dp 

[  dj^    d^3!         dy    d^y         dz  d'z 

\  dp  lâd^  "^  dp  dïdp  "^  dp  dôdp 


Différentions  maintenant  la  dernière  des  équations  ('^7);  en  tenant 
compte  des  précédentes,  nous  trouverons 


\   àx   dp'  "*"  dic   dps  ■*■  da   dp'  ~  °' 

{  ûp  das   "*"  dp   da'  "^  dp   da'  ^  "' 

En  comparant  les  équations  (a8)   et  (ag),  nous  voyons  que  l'on 
doit  avoir 

d'à:  d^y  d^z 

da'  _      da'     _      dg' 

"^^  '  d'j:  ~  ~d^  ~  "dï^  ' 

dadp  àad^  dadp 

d'à:  d*j  d'g 

da  dp  _  dg  dp   _  da  d^ 


Le  sjstème  (A) 
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même  variable  et  le  système  (B)  établit  qu'il  en  est  de  même  pour 
m'  n'  rfi?"  ^"'^1  P'"'"  suite  de  la  dernière  équation  (27)  ou  de 
l'une  des  équations  {29),  les  deux  variables  dont  dépendent  ces 
deux  groupes  de  dérivées  sont  fonctions  l'une  de  l'autre  et,  par 
conséquent,  les  sis  dérivées  de  X,j-,  -  sont  fonctions  d'une  même 
variable,  que  nous  désignerons  par  t. 

Cela  posé,  si  l'on  désigne  par  p  cl  q  les  dérivées  de  ;  consi- 
dérée comme  fonction  de  x  et  dey,  p  et  q  seront.déterminées  par 
les  équations 

ri;  ù.r  dv  Oz  dx  i)v 

qui  montrent  que/"  et  q  sont  fonctions  de  t\  donc  p  est  fonction 
de  q,  ce  qui  caractérise,  on  le  sait,  les  surfaces  enveloppes  d'un 
plan  mobile. 

Le  nom  de  déi'eloppables  donné  à  ces  surfaces  est  ainsi  pleine- 
ment justifié. 
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CHAPITRE  IX. 


SURF'VCES    DÉFiniES    TAU    ORS     PllOPUIÉTÉS    CmÉMATIQl'KS. 

Hélieoïdes  généraux.  —  Théorème  de  Bour.  —  Surfaces  de  révolution  applicables 
les  unes  sur  les  autres.  —  Surfaces  engendrées  par  le  mouvement  d'une  courbe 
invariable.  —  Surfaces  moulures.  —  Surfaces  spirales  de  M.  Maurice  Lévy. 


73.  Les  surfaces  de  révoliilion  jouisseni,  d'une  propriélû  ciné- 
maliqiie  împonante.  Elles  ne  cessent  pas  de  glisser  sur  elles-mêmes 
lorsqu'on  leur  imprime  un  mouvemeol  de  rotation  autour  de 
l'axe.  Celte  propriété  qu'elles  possèdent,  de  pouvoir  être  déplacées 
sans  cesser  de  coïncider  avec  elles-jnêmes,  appartient  aussi  aux 
cylindres  et  à  une  classe  plus  étendue  de  surfaces,  les  hélieoïdes, 
qui  comprennent  comme  cas  limites,  et  lescjlindres,  et  les  surfaces 
de  révolution. 

Considérons,  en  effet,  un  système  solide  animé  d'un  mouve- 
ment hélicoïdal.  Nous  savons  que  tous  les  points  de  ce  système 
décrivent  des  hélices  de  même  axe  et  de  même  pas;  chacune  de 
ces  hélices  est  animée  d'im  mouvement  dans  lequel  elle  ne  cesse 
de  glisser  sur  sa  position  primitive.  Si  donc  on  associe  toutes  les 
hélices  rencontrant  une  courbe  donnée  (C),  elles  formeront  une 
surface  qui  pourrait  être  engendrée  parle  mouvement  hélicoïdal 
de  la  courbe  (C),  et  qui  possédera  évidemment  la  propriété  de 
glisser  sur  elle-même  dans  le  mouvement.  Cette  surface  est  un 
hélicoïde  général.  Nous  allons  donner  les  équations  qui  la  dé- 
terminent et  chercher  son  élément  linéaire. 

Les  hélices  décrites  dans  le  mouvement  hélicoïdal  permanenl 
sont  définies  par  les  équations 


où  A  désigne  le  ] 


des  hélices  divisé  par  2-.  Si  l'on 
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prend  pour^o  une  fonction  quelconque  de  p,  les  coordonnées  a^,j',  :■ 
deviendront  des  fonctions  des  deux  variables  p  el  f,  ;  les  formules 
précédentes  définiront  la  surface  hélicoïde  la  plus  générale.  Faisons 

^.=  '?(P). 
et  calculons  l'élément  linéaire  de  î'hélicoïde.  Nous  trouverons 
ds''  —  (i  -!-  u'')i^pî-i-  a/i'f'rfp  rfci-H  (p'  +  h'')dv\. 
En  transformant  le  second  membre,  on  obtient 


(P'-^^)('^^-pÎ5$)- 


Si  l'on  introduit  les  deux  nouvelles  variables  u,  v  défin 
les  quadratures  . 


p'-H  h^  deviendra  une  fonction  de  u  que  nous  désignerons  par  U^, 
el  l'élément  linéaire  sera  ramené  à  la  forme 
(4)  ds^^du^-^M^dv^. 

Les  courbes  H=^const.  sont  les  hélices  tracées  sur  la  surface, 
et,  par  suite,  les  courbes  v  =  consl,  sont  les  trajectoires  orthogo- 
nales de  ces  hélices.  On  reconnaît  ainsi  que  ces  trajectoires  se  dé- 
terminent par  une  simple  quadrature. 

74.  La  forme  (4)  de  l'élément  linéaire  est  identique  à  celle  que 
nous  avons  déjà  obtenue  pour  les  surfaces  de  révolution  (n"  64).  On 
sait,  d'ailleurs,  que  ces  dernières  surfaces  peuvent  être  considérées 
comme  des  formes  limites  des  hélicoïdes  généraux,  correspon- 
dantes au  cas  où  le  pas  commun  des  hélices  devient  nul.  On  peut 
donc  prévoir  que  les  hélicoïdes  sont  applicables  sur  des  surfaces 
de  révolution.  Ce  beau  théorème  est  dû  à  Bour,  qui  l'a  établi  dans 
son  Mémoire  sur  la  déformation  des  surfaces  {Journal  de 
l'École  Polytechnique,  XXXIX'  Cahier,  p.  82).  Pour  le  dé- 
montrer, nous  ferons  voir  que  la  forme  (4)  de  l'élément  linéaire, 
donnée  a  priori,  convient  à  une  infinité  d'hélicoïdes,  parmi  les- 
quels se  trouvent  toujours  des  surfaces  de  révolution. 
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Les  formules  (i),  où  l'on  considère  Zg  comme  une  fonction  de  p, 
définissent  l'hélicoïde  le  plus  général,  et  la  formule  (a)  fait  con- 
naître l'élément  linéaire  de  cette  surface.  Pour  le  rendre  identique 
à  l'élément  linéaire  donné  par  l'équation  (4);  il  suffira  évidem- 
ment de  poser 

ou,  en  extrayant  les  racines  carrées, 


La  première  de  ces  formules  montre  que  p  est  nne  fonction 
de  u.  Pour  que  la  seconde  puisse  avoir  lieu,  il  faut  évidemment 
que  le  rapport  ■  ~  soit  égal  à  une  constante  que  nous  désigne- 
rons  par  —  ■  On  aura  donc 

(6)  j  /^l^rp       _    ch 

Les  formules  (5)  et  (6)  nous  conduisent,  par  des  éliminations 
faciles,  aux  valeurs  suivantes  de  p,  d'J^,  df,  : 


!  m^V  du    ,  /,,,,  ,.„,,       à- 

j        df       hdf        de  kdu  ,  /,,„,  „,,„,       h^ 

Toules  les  quantités  qui  figurent  dans  les  formules  (i)  sont 
ainsi  exprimées  en  fonction  de  u  et  de  c;  la  question  proposée  est 
donc  complètement  résolue. 

75.  Les liélicoïdes  que  nous  venons  de  déterminer  dépeodentde 
deux  paramètres  arbitraires  k  et  m.  Il  est  aisé  de  s'assurer  qu'ils 
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ne  soni  pas  siiperposables.  Considérons,  en  parliciilier,  le  cas  où 
l'on  a 

cl  supposons  m  ^  I .  Les  formules  précédentes  deviendront 
p  =  ^/«^H-a*—  h', 

^ j  i/u'-^-a'-du, 

Si  l'on  donne  à  /*  tontes  les  valeurs  comprises  entre  o  et  a,  on 
aura  une  série  continue  d'hélicoïdes,  tous  applicables  les  uns 
sur  les  antres.  Ils  présenteront  toutes  les  formes  intermédiaires 
entre  l'alysséide  et  l'iiélicoïde  gauche  à  plan  directeur,  qui  sont 
les  termes  extrêmes  de  celle  série  et  qui  correspondent  respecti- 
vement aiix  valeurs  o  et  «  de  l'arbitraire  /*. 

76.  Revenons  aux  formules  générales  (7).  Si  l'on  y  fait  h  =  o, 
on  obtient  des  surfaces  de  révolution,  toutes  applicables  les  unes 
sur  les  autres,  aussi  bien  que  sur  les  bélicoïdes  généraux  définis  par 
ces  éqiiations.  Elles  sont  déterminées  par  le  système  très  simple 

!   z  .-.  /i/  ;  —  «'  U'=  du, 

OLi  a  est  rais  à  la  place  de  m. 

Quand  on  fait  varier  le  paramètre  a  on  obtient  une  suite  con- 
tinue de  surfaces;  nous  signalerons,  sans  les  démontrer,  les  pro- 
priétés suivantes  que  nous  rallacherons  plus  tard  à  des  théorèmes 
généraux. 

Si  l'on  considère  sur  toutes  ces  surfaces  les  points  qui  correspon- 
dent à  une  même  valeur  de  ;(  :  1  "  le  produit  des  rayons  de  cour- 
bure principaux  en  ces  points  sera  le  même  pour  toutes  les  surfaces  ; 
2"  la  tangente  aii  méridien,  prolongée  jusqu'à  sa  rencontre  avec 
l'axe,  aura  aussi  la  même  longueur  pour  tous  les  points  considérés. 
Nous  indiquerons  plus  loin  une  application  de  cette  dernière  pro- 
priété, et  nous  allons  étudier  deux  exemples  particuliers. 
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77,  Faisons  d'abord 

U  =  sinH, 

ce    cjiii    donnera   les    surfaces    de    révolution    applicables    sur   k 
sphère. 

Les  formules  (H)  deviendronl  ici 


Supposons  d'abord  a^<^i;  u  pourra  prendre  toutes  les  valeurs 
possibles  sans  que  l'expression  de  s  cesse  d'être  réelle.  La  portion 
OCA.  du  méridien  qui  correspond  à  toutes  les  valeurs  de  u  com- 
prises entre  o  et  it  aura  la  forme  indiquée  (Jig.  4)- 


Les  angles  que  fait  en  O  et  en  A  le  méridien  avec  l'axe  sont 
finis  et  ne  deviennent  droits  que  lorsque  a  est  égal  à  i.  Alors  le 
méridien  devient  un  deini-cercle  et  il  engendre  la  sphère. 

Les  variables  u  et  c,  qui  déterminent  un  point  à  la  surface  de  la 
sphère,  ont  une  signification  très  simple  ;  elles  sont  la  colaiitude 
et  !a  longitude  de  ce  point.  D'après  cette  remarque,  nous  pouvons 
déterminer  aisément  les  limites  et  la  forme  de  la  portion  de  sphère 
qui  est  exactement  applicable  sur  toute  la  surface  engendrée  par 
la  révolution  complète  de  la  branche  OCA  du  méridien. 
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En  effet,  les  formules  (9)  relatives  à  une  valeur  quelconque 
de  a  nous  montrent  que  l'angle  c,  fait  par  le  méridien  qui  passe  au 
point  {«,  c)  de  la  surface  avec  un  méridien  fixe  a  pour  valeur 


(10)  ^,=.-. 

Par  conséquent,  lorsque  f,  aura  Yarié  de  o  à  in,  c  aura  crû  de 
aaTt.  Ainsi  la  surface  engendrée  par  la  révolution  complète  de 
l'arc  ACO  est  applicable  sur  le  fuseau  de  la  sphère  compris  entre 
deux  plans  méridiens  faisant  l'angle  2nîc.  On  voit  que,  pour  des 
valeurs  très  petites  de  a,  ce  fuseau  deviendra  infiniment  étroit. 

Si  n*  est  supérieur  à  l'unité,  le  méridien  change  complètement 
de  forme,  car  u  ne  peut  prendre  que  les  valeurs  satisfaisant  à  l'iné- 
Salltc 


Soit  Xo  l'angle  aigu  défini  par  la  formule 


Wk^-- 


11  faudra  faire  varier  u 
forme  représentée  {,fig-  5| 


intre  l^  etTt  —  \^,  Le  méridien  aura  la 
.  La  surface  engendrée  par  ce  méridien 

Fie-  5. 


sera  applicable  sur  la  zone  de  la  sphère  comprise  entre  les  deux 
cercles  de  colalitude  )>o  et  n  —  ).o.  Mais,  de  plus,  la  formule  (10) 
nous  montre  qu'il  suffira  de  faire  tourner  le  méridien  ACB  d'un 
angle  égal  à  —  pour  obtenir  toute  la  portion  de  la  surface,  appli- 
cable point  par  point  sur  la  /.one  sphériquc  que  nous  venons  do 
définir. 
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Si  a  grandiL,   celte   zone  diminiie  i 


iTIOUES.       gS 


liment  el  se  réduit  à 
une  bande  inHniment  étroite  longeant  l'équateur  de  la  sphère. 

La  discussion  détaillée  qtie  nous  venons  de  faire  avait  pour  but 
de  mettre  en  évidence  un  fait  intéressant.  Considérons  un  mor- 
ceau, de  forme  ]d'ailleurs  quelconque,  de  la  surface  de  la  sphère. 
Quand  la  sphère  se  déforme  de  manière  à  coïncider  successive- 
ment avec  les  diverses  surfaces  définies  par  les  formules  (9),  cette 
portion  de  la  surface  sphérique  que  nous  avons  choisie  se  dépla- 
cera et  se  déformera  d'une  manière  continue  en  demeurant  appli- 
cable sur  sa  position  initiale.  Mais  ce  mouvement  ne  pourra  être 
continué  indéfiniment  sans  qu'il  se  produise  une  déchirure;  car 
nous  avons  vu  que,  si  le  paramètre  a  augmente  à  partir  de  1  et 
croit  indéfiniment,  la  seule  portion  de  la  sphère  qui  puisse  être  ap- 
pliquée sur  les  surfaces  qui  correspondent  à  ces  valeurs  croissantes 
de  a  se  réduit  à  une  zone,  d'aire  aussi  petite  qu'on  le  veut,  entou- 
rant l'équateur.  Par  conséquent,  si  l'on  considère  une  portion 
finie  de  la  sphère,  le  mouvement  de  déformation  de  cette  portion 
cessera  d'être  possible  dès  que  a  aura  atteint  une  limite  supérieure, 
qui  dépend  évidemment  de  la  forme  de  cette  portion. 

78.  Du  moins,  dans  l'exemple  que  nous  venons  d'étudier, 
toutes  les  surfaces  définies  par  les  formules  (9),  et  pour  lesquelles  a^ 
est  inférieur  ou  égal  à  l'unité,  jouissent  de  la  propriété  de  repré- 
senter complètement  l'élément  linéaire,  c'est-à-dire  elles  ont  des 
points  réels,  correspondants  à  toutes  les  valeurs  réelles  de  u  et 
de  V.  Il  n'en  est  plus  de  même  dans  l'exemple  suivant. 

Supposons  que,  dans  les  formules  générales,  on  fasse 

L'élément  linéaire  aura  pour  expression 
([  t)  ds^  =  du^  -+-  e^^dv', 

et  les  équations  (8)  nous  donneront  ici 

Ces  formules  définissent  des  sur 
car,  si  l'on  pose 
(,3)  ae"  =  ûno, 


=  //r 


1  sont  toutes   ( 
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elles  cIcviennenL 


(  z  =  coso  ^-  logtang  -i 

el  ne  contiennent  plus  a.  Nous  avons  donc  une  seule  surface,  qui 
est  applicable  d'une  infinité  de  manières  sur  elle-même,  et  les  for- 
mules qui  réalisent  cette  application  sont 

«',  f'  désignant  les  coordonnées  du  point  qui  correspond  au  point 
(u,  c).  Ce  résultat  est  d'ailleurs  évident,  d'après  la  forme  même 
de  l'élément  linéaire  (i  i).  Il  suit  de  là,  el  des  propriétés  que  nous 
avons  signalées  plus  haut  (n"  76)  :  i°  que  le  méridien  ne  peut  être 
que  la  courbe  aux  tangentes  égales  ou  tractrice;  2°  que  le  pro- 
duit des  rayons  de  courbure  principaux  est  le  même  en  tous  les 
points  de  la  surface.  On  reconnaît  les  propriétés  de  la  surface  pseu- 
dosphérique  que  nous  avons  déjà  étudiée  directement  ;  et,  en  com- 
parant l'expression  de  l'élément  linéaire  à  celle  qui  a  été  donnée 
(n"  65),  on  voit  que  le  produit  des  rayons  de  courbure  de  la  sur- 
face est  égal  à  —  I . 

Il  y  a  ici  un  fait  important  à  signaler.  Pour  que  les  valeurs  de  x^ 
y,  z  données  par  les  formules  (12)  soient  réelles,  il  faut  que 
l'angle  œ  soit  réel,   c'est-à-dire  que  l'on  ait 

Quelle  que  soit  la  valeur  donnée  du  paramètre  a,  il  y  aura 
donc  toujours  des  valeurs  suffisamment  grandes  de  u,  associées  à 
des  valeurs  quelconques  de  v,  auxquelles  ne  correspondra  aucun 
point  de  la  surface.  Par  conséquent,  s'il  est  vrai  que  la  pseudo- 
sphère soit  applicable  sur  elle-même  d'une  infinité  de  manières, 
aucune  des  solutions  que  l'on  choisira  ne  pourra  donner  une  re- 
présentation géométrique  complète  de  l'élément  linéaire. 

79.  Les  surfaces  que  nous  venons  d'étudier  se  rapprochent  par 
une  propriété  commune.  Elles  peuvent  être  considérées  toutes 
comme  engendrées  par  une  courbe  invariable  de  forme  qui  se  meut 
d'après  une  loi  donnée.  Proposons-nous  maintenant  d'étudier  les 
surfaces  les  plus  générales  satisfaisant  à  cette  définition. 
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Considérons  une  courbe  (C)  et  un  système  d'axes  mobiles  inva- 
riablementlié  à  la  courbe.  Supposons  que  la  position  de  la  courbe 
et  des  axes  mobiles  dépende  d'un  paramètre  c  qui  jouera  le  rôle 
du  temps,  et  soient  ^,  7,,  ^;  p,  q,  r  les  translations  et  les  rotations 
du  système  mobile.  Ces  six  quantités  seront  fonctions  de  v.  Dési- 
gnons par  X,  y,  z  les  coordonnées  d'un  point  quelconque  M  de  la 
courbe  par  rapport  aux  axes  mobiles  ;  x,  y,  z  seront  des  fonctions 
données  d'un  paramètre  u. 

Si  les  axes  mobiles  se  déplacent,  et  que  le  point  M  se  déplace 
en  même  temps  d'une  manière  quelconque  sur  la  courbe,  les  pro- 
jections de  l'arc  infiniment  petit  décrit  par  le  point  seront 

I   dx-r-Cii-^qz  —ry)di.; 

(i5j  '   <fy  -^{r,-^ris  —p3)di; 

{  ds  +  {X,-^py  ~q37)df. 

Posons,  pour  abréger, 


le  carré  de  l'élément  linéaire  de  la  surface  engendrée  parla  courbe 
aura  pour  expression  la  somme  des  carrés  des  trois  projections, 
c'est-à-dire 

\  P      1     '■    I 

\  --  [(;--?-  — '',r)--^(-')-^ '■■'■-/■' =j--^('-i-/'J-ï^)M^^'''- 

80.  11  suffirait  d'introduire  dans  cette  formule  des  liypotbèses 
spéciales,  convenablement  cboisies,  pour  retrouver  tous  les  ré- 
sultats précédents. 

Supposons,  par  exemple,  que  l'on  veuille  obtenir  l'élémenl 
linéaire  des  surfaces  réglées.  On  prendra  pour  axe  des  z  du  trièdre 
mobile  la  génératrice  rectiligne  de  la  surface,  et  l'on  fera  décrire 
àl'origine  du  trièdre  une  trajectoire  orthogonale  des  génératrices. 
Cela  donne  les  conditions 
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et,  par  suite,  la  forrauln  (i6)  se  réduira  à  la  suivante  : 

(17)  ds^  =  du^+  [a-^  quy-+  (v)  -puy\dvK 

Si  l'on  vont  exprimer  que  la  surface  est  développable,  il  faudra 
considérer  les  projections  (lo)  de  l'arc  décrit  par  un  point  quel- 
conque de  la  surface.  Elles  deviennent  ici 

(■  -H  çît)  (^c,    (t,  — pu)di/,    dit. 

Le  plan  tangent  au  point  z  ==  u  aura  donc  pour  cquafion,  par 
rapport  aux  axes  mobiles, 


Pour  qu'il  soit  le  même  en  tous  les  points  d'une  géi 
faudra  que  l'on  ait 


c'est-à-dire  que  le  coeificient  de  dv'^  dans  la  formule  (17)  soit  un 
carré  parfait.  C'est  le  résultat  déjà  établi  (n°  69). 

81.  Considérons  maintenant  le  cas  nouveau  où  le  mouvement 
de  la  courbe  mobile  (C)  se  réduit  à  une  translation.  11  faut  alors, 
dans  la  formule  {16},  faire 


I  ds^={x^-^-y^  +  ^•^)dl<.^ 
^     '         (  ^:i{a!'l-hyn  +  z'Qdudv-\-{\i  +  -n''+^^)di-'-. 

On  parvient  à  un  résultat  identique  par  la  méthode  directe  sui- 
vante. Soient 

les  équations  qui  déterminent  la  courbe  par  rapport  aux  axes 
mobiles,  U,  U|,  U^  désignant  des  fonctions  d'un  même  para- 
mètre M.  Supposons  que  les  axes  fixes  aient  été  choisis  parallèles 
aux  axes  mobiles,  et  désignons  par  V,  V, ,  V^  les  coordonnées  de 
l'origine  des  axes  mobiles  par  rapport  aux  axes  fixes;  V,  V|,  V^ 
seront  des    fonctions    d'un  paramètre  t-'.    Les    coordonnées  d'un 
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point   L|uelconque  de  la  surfaco  cherchée,   par  rapport  aux  i 
fixes,  auront  évidemment  les  expressions  suivantes  : 


f  X  =  U  +  V, 

(19)  Y  =  U.-^V„ 

(  Z  =  Uî-i-Vï. 

La  symétrie  de  ces  formules  nous  montre  immédiatement  que  la 
surface  peut  être  engendrée  de  deux  manières  dlfférenles  par  la 
translation  d  une  courbe  invariahle,  et  que  les  courbes  coordon- 
nées de  chacun  des  deux  systèmes  [u)  et  (v)  se  déduisent  de  l'ime 
d'elles  par  un  simple  mouvement  de  translation. 

82.  On  peut  encore  interpréter  les  formules  (19)  de  la  manière 
suivante.  Considérons  les  deux  courbes  définies  par  les  équations 


Le  lieu  des  milieux  de  toutes  les  cordes  qui  joignent  un  point  de 
la  première  à  im  point  de  la  seconde  est  la  surface  considérée. 
Cette  définition,  due  à  M.  Lie,  met  bien  en  évidence  le  double 
mode  de  génération  de  la  surface.  Il  suffit  d'associer  toutes  les 
cordes  passant,  soit  par  un  point  de  la  première  courbe,  soit  par  un 
point  de  la  seconde,  pour  retrouver  les  deux  systèmes  de  généra- 
trices invariables. 

Supposons,  pour  fixer  les  idées,  que  les  fonctions  U,  V  soient 
réelles  et  que  l'on  ait  pris,  pour  les  paramètres  u  et  c,  les  ares  des 
deux  courbes 

:c  =  V,       r^-Y„      "-Vii 

l'élément  linéaire  de  la  surface  prendra  la  forme 

ds^=-.  du^-^  ^^î_^.^,(Xj'v'+L-;v',  -^  V'^y'.,} du  dv 
Si  donc  on  pose 
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l'cxpressioii  de  l'élément  linéaire  de 


(   ,,     i-i-irv'+u',v', -hu'.v,  ,„ 

l   di-  = — ■ — '  d-j? 

\  i-u'v—  u'.v,  — ij',v;  „ 


Celte  formule  met  en  évidence  un  système  de  coordonnées  ri 
langulaires  sur  la  surface,  car  l'élément  linéaire  est  ramené  à 
forme 
(21)  rfi=^  Aîrfa=+C'(^;3^ 


83.  Nous  avons  à  signaler  encore  une  propriété  géométrique 
tout  à  fait  générale  des  surfaces  qne  nous  considérons.  Mais,  pour 
la  démontrer,  nous  devons  commencer  par  rappeler  un  théorème 
relatif  aux  tangentes  conjuguées. 

Nous  dirons  que  deux  familles  de  lignes  tracées  sur  une  surface 
sont  conjuguées  lorsque  les  tangentes  aux  lignes  des  deux  fa- 
milles passant  en  un  point  quelconque  de  la  surface  sont  conju- 
guées (d'après  la  définition  de  Dupln).  Voici  comment  on  peul 
exprimer  cette  relation  : 

Soient  «  et  f  les  paramètres  des  deux  familles  de  courbes,  et 
supposons  que  l'on  connaisse  les  expressions  des  coordonnées 
rectilignes  x,  y,  z  d'un  point  quelconque  de  la  surface  en  fonction 
de  u  et  de  v.  Si  l'on  désigne  par  X,  Y,  Z  les  coordonnées  cou- 
rantes, l'équation  du  plan  tangentà  la  surface  au  point  M.(x,y,  z) 
sera 

(22)  Z-z=--p{X-œ)  +  qiX-j-), 

p  et  q  désignant,  suivant  l'usage,  les  dérivées  de  s  par  rapport 
k  X  el  à  y.  Supposons  que  l'on  se  déplace  sur  la  ligne  p  =  const. 
L'intersection  du  plan  tangent  avec  sa  position  infiniment  voi- 
sine sera  définie,  d'après  la  théorie  des  enveloppes,  par  l'équa- 
tion {22)  jointe  à  celle  que  l'on  ohtient  en  la  différentiant  par 
rapport  à  h,  c'est-à-dire, 
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,  eu  supprimant  les  termes  qui  se  détruisent, 


du 


(X-,)  +  g,(Y-r,, 


Pour  exprimer  que  les  courbes  (m)  et  (r)  sont  conjuguées,   il 
faudra  écrire  que  les  équations  (22),  (a3)  sont  vérifiées  quand  on 


y  remplace  X  — 
deux  équations 


•^  '    ^       ""  "      dv     dv    dp 
i   dz  dx  à  Y 

j     Op  i)x        àq  ày  _ 


Cela  donne  les 


La  première  est  toujours  satisfaite,  car  elle  exprime  ce  fait  évi- 
dent que  la  tangente  k  la  courbe  u  =  const.  se  trouve  dans  Se 
plan  tangent.  Quant  à  la  seconde,  elle  est  identique  à  la  suivante 


()   {     dx           dy\             ii^x              ,Y~y 

o„,  plus  si 

nplement, 

(2!) 

<)'^              d2,r              è^y 

Si  l'on  r 

emarque  maintenant  que  p  et  q  sont  dét 

équations 

(26) 

dz           ùx           dy            àz           Ox           dy 

on  pourra  éliminer/)  et  q  entre  les  équations  (20)  et  (26),  et  l'on 
sera  conduit  à  l'équation 


d'3! 

ôx 

<)x 

àuôv 

du 

dv 

<"/ 

ày 

dy 

à^s 

dz 

àz 

ùuàv 

Ou 

Tv 

qui  est  symétrique  par  rapport  aux  trois  coordonnées.  Cette  rela- 
tion, qui  est  d'ailleurs  nécessaire,  est  aussi  suffisante  ;  car  elle  ex- 
prime qu'il  j  a  des  valetirs  de  /?  et  de  5  satisfaisant  aux  équations 


y  Google 


(a5)  et  (26),  et,  d'après  les  formules  (26),  p  el  q  seront  les  déri 
\ées  de  s,  considérée  comme  fonction  de  x  et  de^'. 

84.  Oiipeut  formuler  la  condition  troTivée  sous  une  forme  dil 
lerente.  L'équation  (2']  )  est  évidemment  le  résultat  de  Tolimina 
tion  de  A  et  de  E  entre  les  trois  équations 


Nous  obtenons  ainsi  la  proposition  suivante  : 

La  condition  nécessaire  et  suffisante  pour  que  les  lignes  (u) 
et  (v)  soient  conjuguées  est  que  les  expressions  des  trois  coor- 
données rectangulaires  en  fonction  de  u  et  de  v  satisfassent  à 
une  même  équation  linéaire 

d'il         ,  dl)       „dO 

'   ■'-  dadv  Ou  de 

oit  A,  B  désignent  des  fonctions  quelconques  de  u  et  de  e. 

Cette  proposition,  sur  laquelle  nous  aurons  à  revenir  pour  la 
compléter  et  la  généraliser,  joue  un  rôle  très  important  dans  la 
théorie  des  surfaces. 

Si  nous  l'appliquons  aux  surfaces  qui  nous  occupent,  nous 
voyons  immédiatement  que  les  trois  coordonnées  satisfont  à 
l'équation 

S- 

et,  par  conséquent,  les  deux  systèmes  de  courbes  invariables  qui 
engendrent  ici  la  surface  sont  des  lignes  conjuguées.  Au  reste,  la 
Géométrie  permet  aussi  d'obtenir  très  simplement  ce  résultat. 

Considérons,  en  effet,  les  deux  familles  de  courbes  {u)  et  (c). 
Dans  la  translation  d'une  courbe  [u),  chaque  point  M  de  cette 
courbe  décrit  une  courbe  (f).  D'aiitre  part,  la  tangente  en  M  à  la 
courbe  {u)  conserve,  dans  la  translation,  une  direction  invariable. 
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11  suit  de  là  que  la  développable  circonscrite  à  la  surface  en  tous 
les  points  de  la  courbe  (c)  décrite  par  le  poinl  M  sera  le  cylindre 
engendré  par  la  tangente  en  M  à  la  courbe  («).  Cette  simple 
remarque  suffit  à  démontrer  que  les  deux  familles  de  courbes  («) 
et  (c)  forment  un  système  conjugué  ;  et  l'on  voit  de  plus  que  les 
développables  circonscrites  à  la  surface  en  tous  les  points  de 
l'une  de  ces  courbes  sont  des  cylindres,  engendrés  par  les  tan- 
gentes aux  courbes  de  Vautre  famille,  menées  au  point  oii  elles 
rencontrent  la  courbe  considérée  ('). 

85.  Enfin,  nous  traiterons  le  cas  où  la  courbe  mobile  (C)  qui 
engendre  la  surface  est  piane,  et  oii  les  vitesses  de  tous  ses  points 
sont  normales  au  plan.  Nous  supposerons  que  l'on  ait  pris  le  plan 
de  la  courbe  pour  plan  des  xy  du  trièdre  mobile.  On  doit  alors, 
dans  les  formules  (i5)  et  (16),  introduire  les  hypotbèsns 

(31)  Z=0,  ^  =  7i^,-=0. 

Si  l'on  admet,  de  plus,  que  l'on  a  cboisi  pour  u  l'arc  de  la 
courbe  (C),  on  aura  encore 


x-^^y-^^i, 

et  l'express: 

ion  de  rél(ïment  linéaire  deviendra 

(3ï) 

ds-=  du'^^{t—py  —  qxy-dv 

Quant  au 

X  projections  de  l'arc  décrit  par  un 

n  point  quelconque  M 
de  la  surface,  elles  seront,  d'après  les  formules  (lo), 
d^,    ày,    il^py  —  qcc)dv. 

La  normale  à  la  surface  sera  dans  le  plan  de  la  courbe,  et  ce 
plan  roulera  sur  une  certaine  surface  développable. 

On  reconnaît  les  surfaces  étudiées  par  Monge  d'une  manière 
détaillée  (  =  ). 

Les  lignes  de  courbure  de  l'un  des   systèmes  sont  les   diverses 


C)  S.  Lie,  BeUrdge  zur  Théorie  der  Minimal/làcheit 
Annalen.,  t.  XIV,  p.  33a-337). 

<>)  MosoE,  Application  de  l'Analyse  à  la  Géométrie,  5°  éditi 
surface  courbe  dont  toutes  les  normales  sont  tangentes  à  ur 
développable  quelconque. 
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positions  de  la  courbe;  inoLile;  celles  du  second  système  sont  les 
trajectoires  des  différents  points  de  cette  courlie. 

86.  Considérons,  en  particulier,  le  cas  où  le  plan  de  la  courbe 
mobile  roule  sur  un  cylindre.  On  obtient  alors  une  siirjace  mou- 
lure. Si  nous  supposons  que  l'axe  des  x  du  trièdre  mobile  ait 
été  pris  parallèle  aux  génératrices  du  cylindre,  la  rotation  du  sjs- 
tcme  se  fera  autour  d'une  parallèle  à  l'ave  des  .r,  et  l'on  aura 

?  =  0- 

L'clément  linéaire  donné  par  la  formule  (^n)  prendra  la  forme 

ds~  =  du'  -i-(  ~  -t-  J  )  p^  di!^ 

ou,  eu  changeant  les  notations, 

(33)  ds^^du^-hiXJ  ~\')^di'^, 

U  et  V  désignant  des  fonctions  qui  dépendent  respectivement  de 
u  et  de  i^. 

On  peut  donner  des  surfaces  moulures  une  aulre  définition,  i'i 
quelques  égards  plus  simple  que  la  précédente. 

Quand  le  plan  de  la  courbe  (C)  roule  sur  le  cylindre,  les  trajec- 
toires de  ses  différents  points  sont  évidemment  des  courbes  planes 
dont  le  plan  est  parallèle  à  la  section  droite  du  cylindre,  et,  de 
plus,  ces  trajectoires  sont  à  chaque  instant  normales  au  plan  de  la 
courbe  (C).  Il  est  évident,  d'après  cela,  que  leurs  projections  sur 
le  plan  de  la  section  droite  du  cylindre  constitueront  une  famille 
de  courbes  planes  parallèles  admettant  pour  développée  commune 
la  section  droite  du  cylindre.  De  là  résulte  la  génération  suivante 
des  surfaces  moulures  : 

On  donne  dans  un  plan  une  famille  de  courbes  parallèles. 
Si  l'on  imprime  à  chacune  de  ces  courbes  une  translation  finie, 
normale  au  plan  et  variant  suivant  une  loi  donnée,  quand  on 
passe  d'une  courbe  à  l'autre,  les  positions  nouvelles  de  toutes 
ces  courbes  forment  la  surf  ace  moulure. 

87.  En  s'appuyant  sur  cette  définition,  on  peut  montrer  que  la 
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forme  (33)  de  l'élément  linéaire  convient  toujours  à  une  infiniic 
de  surfaces  moulures. 

En  effet,  écrivons  l'expression  de  ds''  sous  la  forme 

ds^  =  rfUî  -h  (U  —  yfdv-'  -r-  (  I—  U'2)rfK=. 

Les  deux  premiers  termes  pris  isolément  constituent  l'élément 
linéaire  d'une  surface  développable,  et  nous  avons  va  (n"  70)  qu'en 
posant 

1  37  =  V:COSv-^-fVs[avdv, 

dx'-  -H  </j-"'  =  '"-■=  +  (U  —  V)=  dvK 
La  surface  définie  par  les  formules  (34))  jointes  à  la  suivante 

aura  donc  l'élément  linéaire  exprimé  par  la  formule  (33). 

Si  l'on  remarque  que  cet  élément  linéaire  ne  change  pas  de 
forme  quand  on  y  remplace  v  par  «c,  on  reconnaît  la  possibilité 
d'introduire  une  constante  arbitraire  dans  les  formules  précédentes 
etl'on  trouve,  en  recommençant  le  calcul, 

[  u-  =  «Ucos-  -i-/Vsin -</!■, 

O'')  jj.  =  „Usin^-/Vcos^rfr, 

!  ;  =  f\/i-~a'-U'^  du. 

Ces  formules  définissent  une  famille  de  surfaces  moulurer;, 
toutes  applicables  les  unes  sur  les  autt'cs  (  '  ), 

88.  La  inétbode  cinématique  que  nous  venons  d'appliquer  à  de 
nombreux  exemples  s'étend  au  cas  où  l'on  considère  une  courbe 
qui  varie  de  forme  en  même  temps  qu'elle  est  entraînée  dans  le 
mouvement  des  axes  mobiles,  H  suffira  en  effet,  dans  les  formules 


(')  BotH,  Théorie  de  la  déformation  des  surfaces  (Journal  de  l'École  Po- 
lytechnique, XXX;iX'  Caiiier,  |3.  Sg). 
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(i.>)  qui  donnenL  les  projections  d(i  déplacement  sur  les  axes  mo- 
biles, de  regarder  x,  y,  z,  non  plus  comme  des  fonctions  de  la  seule 
variable  u,  mais  comme  des  fonctions  de  u  et  de  c. 

Proposons-nous,  par  exemple,  d'appliquer  cette  métliode  aux 
surfaces  engendrées  parle  mouvement  d'un  cercle.  Le  plan  de  ce 
cercle  enveloppera  une  surface  développable.  Étudions  le  mouve- 
ment du  trièdre  formé  parla  tangente,  la  normale  principale  ef  la 
bînormale  en  un  point  de  l'arête  de  rebroussement  de  cette  déve- 
loppable. En  prenant  comme  variable  indépendante  l'arc  de  la 
courbe,  on  aura  ici (n"  A) 


p  et  T  étant  les  deux  rayons  de  courbure  et  de  torsion  de  la 
courbe.  Les  projections  du  déplacement  d'un  polmt  dont  les  coor- 
données sont  x,y,  s,  relativement  aux  axes  mobiles,  auront  pour 
expressions 

dx  -H  ([  —  l'y)  dv, 

df  ^ii-a:~pz)di', 

r  désignant  l'arc  de  l'arête  de  rebroussement. 

Le  cercle  qui  engendre  la  surface  se  trouvant  dans  le  plan 
des  xy,  on  peut  exprimer  les  coordonnées  d'un  de  ses  points  par 
les  formules 

j..  i-Rsinç, 


où  a,  b,  R  sont  des  fonctions  de  v,  et  où  tp  est  la  variable  qui  dé- 
termine un  point  sur  chaque  cercle.  En  substituant  ces  valeurs 
de  X,  y^  Z,  on  aura,  pour  les  projections  du  déplacement, 

—  R  sinç  rfif  -!-  (ct' -!- 1  —  S/- -H  R'  ces ip  —  j- R  sin  (d)  dv, 

Rcos^rfç  -h  (&'-i-  ra-i-  R'  sin^  -i-  rR  cosy)  rff, 

{pb  +/iRsint5)<ic, 

et  la  somme  des  carrés  de  ces  projections  donnera  l'éiément  li- 
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89.  Eli  terminant  ce  Chapitre,  où  nous  avons  étudié  surtout  des 
surfaces  jouissant  de  propriétés  cinématiques,  nous  allons  donner 
la  définition  d'une  classe  de  surfaces  se  rapprochant  à  ce  point  de 
vue  des  précédentes,  et  qui  ont  d'abord  été  étudiées  par  M.  Maurice 
Lévy  (^). 

Considérons  un  système  qui  se  déplace,  mais  qui  varie  en  même 
temps  de  grandeur  en  restant  semblable  à  lui-même,  et  proposons- 
nous  de  chercher  la  loi  des  vitesses  de  tous  ses  points  à  un  instant 
quelconque.  Soient  Po,  Pi  deux  positions  infiniment  voisines. 
Construisons  la  figure  P',  homothélique  à  P,,  en  prenant  l'origine 
des  coordonnées  pour  centre  d'homolhétie,  le  rapport  d'homo- 
thétie  étant  tel  que  P',  soit  égal  à  Po.  On  peut  passer  de  P,,  à  P, 
i"  par  un  déplacement  infiniment  petit  qui  amène  Po  en  P, ,  3"  par 
une  transformation  homothétique  ayant  l'origine  pour  centre 
d'homothétie  et  transformant  P',  en  P).  ïl  suit  de  là  que  les  vitesses 
de  tous  les  points  du  système  sont  les  résultantes  de  celles  qui  se 
produiraient  dans  le  déplacement  et  de  celles  qui  sont  dues  à  la  , 
transformation  homotlié tique.  Les  premières  ont  des  expressions 
bien  connues 

a  -!-  73  —  ry,     [i  -^  rx  —pz,     -^^  py  —  qx. 

Quant  à  celles  qui  sont  dues  à  la  transformation  homothétique, 
comme  elles  ont  pour  effet  de  réduire  les  coordonnées  dans  le 
même  rapport,  elles  ont  pour  expi-ession 


,  les  composantes  des  vitesses  d'un  point  du  système 


{')  Les  surfaces  â  génératrice  circulaire  ont  été  étudiées  récemment  pav  M.  Dc- 
martres  (AnnoXei  de  l'École  Normale,  3'  série,  t.  II,  p.   ia3). 

(')  M.imiiCE  Lévï,  Sur  le  développement  des  surfaces  dont  l'élément  linéaire 
est  exprimable  par   une  fonction  liomogène   { Comptes  rendus,  t.  LXXXVII, 
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dans   le  iiioiivemcnl  considéré  aiironl  pour  valeurs 

(36)  I  \y  =  ?  -u  Aj  H-  j-j-  — />;, 

1  V;  =  Y  -hhs-hpy  —  qa;. 

Si  nous  désignons  par  k  le  rapport  de  similîuide  du  système 
mobile  pris  dans  sa  position  actuelle  au  même  système  pris  dans 
une  position  clél.erniiaée,  on  anra  évidemment 


(37) 


1  !^ 

^  k   de' 


Tant  que  ce  paramètre  A  n'est  pas  nul,  c'cst-à-dtre  tant  que 
le  système  varie  de  grandeur,  on  peut  transporter  l'origine  des 
coordonnées  en  un  point  tel  que  les  termes  a,  p,  y  disparaissent 
des  formules  (3ti).  L'interprétation  de  ces  formules  met  alors  en 
évidence  le  résultai  suivant  :  les  vitesses  sont  les  mêmes  que  si  le 
corps  tournait  autour  d'une  droile  et  éprouvait  en  même  temps 
une  transformation  liomothétique  par  rapport  à  un  point  de  celte 
droite.  Si  l'on  choisit  pour  nouvel  ase  des  s  cet  axe  de  rotation, 
les  formules  (3(>)  se  simplifient  et  se  réduisent  à  la  forme  suivante 

i  \,  —  liT  —  i-y, 

(38)  j  Vj-  =  Aj-  +  r^, 

90.  Eludions  le  cas  où  l'ase  de  rotation  et  le  centre  d'homo- 
thétie  demeurent  fixes  dans  toule  la  suite  du  mouvement,  les  pa- 
ramètres h  et  I-  restant  constants.  Alors  les  positions  succes- 
sives d'un  point  déterminé  du  système  mobile  seront  définies 
par  les  équations  différentielles 

-j-  =  hx  —  ry,  -j-  =  hy  -h  rx,  —r-  =  h^. 

dl  ■"  dt  ^  '  dl 

On  aura  donc,  en  intégrani, 

(39)  ,r  =  ,-„e'"cos(<oo^,7), 

Cliaque    point    du    système    décrira  une  courbe  tracée  sur  un 
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ayanL  pour  sommet  l'origine  et  pour  axe  l'axe  <le  rotadon  ;  la  pro- 
jection de  la  trajectoire  sur  le  plan  des  xj'  sera  une  spirale  loga- 
rithmique ayant  pour  pôle  l'origine  des  coordonnées.  Si  l'on 
considère  la  spirale  gauche  décrite  par  le  point  comme  apparte- 
nant au  système  mobile  et  variant  de  grandeur  avec  lui,  elle 
glissera  sur  elle-même  pendant  toute  la  durée  du  mouvement, 
absolument  comme  les  liélices  décrites  par  les  différents  points 
d'un  système  invariable  dans  le  mouvement  hélicoïdal. 

Par  suite,  les  surfaces  qui  admettent  pour  génératrices  les 
courbes  définies  par  les  formules  (3g)  sont  évidemment  les  ana- 
logues, dans  la  théorie  qui  nous  occupe,  des  surfaces  hélicoïdales 
et  des  surfaces  de  révolution. 

Prenons  pour  ;■„,  t^g,  So  ^^^  fonctions  quelconques  d'un  para- 
mètre 6.  Les  formules  (Sg),  qui  donnent  les  expressions  de  ûs, 
y,  z  en  fonction  de  t  et  de  (I,  définiront  la  surface  que  nous  nous 
proposons  d'étudier.  Cherchons  son  élément  linéaire,  nous  trou- 
verons un  résultat  de  la  forme 
(  jo)  chi=  ei!"(k  dr-^  iE  di  dQ  -;-  C  rfOî), 

où  A,  B,  G  sont  des  fonctions  de  9  définies  par  les  équations 

4i)  !  B  =  As„3;-i-Aro7-ù-i-/vi«,;, 


Nous  allons  transformer  cette  expression  de  l'élément  linéaire. 
Posons 

dt-^r   ^^dli=    ydv, 

A  h 

L'élément  linéaire  deviendra 

ds''=C^^{\.'di-^-hG'dt)^), 

A'  et  C  étant  encore  des  fonctions  de  9.  Enfin,  subslituons  ù  ()  b 
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ÉMATIQUES. 

varlaljle  u  définie  par  !a  relation 

H^-.fx/C'M, 

M  deviendra  une  fonction  U^  de  u,  et  nous  aurons  pour 

la  forme 

définitive  de  réiémcnt  linéaiie 

(,4a)                                    ds^=  «^"{du^-t-V^dv^j. 

Nous  appellerons  surfaces  spirales  les  surfaces  que  nous  v 
de  définir.  Elles  se  rapprochent  de  la  spirale  logarithmique  par 
une  propriété  essentielle  et  qui  résulte  de  leur  définition  :  comme 
cette  courbe,  elles  peuvent  être  agrandies  dans  un  rapport  quel- 
conque sans  cesser  d'être  snperposables  à  elles-mêmes. 

M.  Maurice  Lévy  a  montré  que  le  théorème  de  Bour  s'étend  à 
ces  surfaces,  qu'il  j  en  a  une  infinité  admettant  le  même  élément 
linéaire  et,  par  conséquent,  applicables  les  unes  sur  les  autres. 
On  établit  cette  proposition  par  un  calcul  que  nous  omettons, 
parce  qu'il  offre  la  plus  grande  analogie  avec  celui  que  nous  avons 
développé  dans  le  cas  des  hélicoïdes. 
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LIVRE  IL 

DES  DJFFÉRE^'TS   SYSTIÏMES   DE  COORDONNÉES  CUIIVILIGNUS. 


CHAPITRE    I. 


Proposition  de  M.  liœnlgs  relative  A  la  clétermiDalion,  sans  aucune  intégi-alit 
d'une  infinité  de  systèmes  conjugués  sur  toute  surface.  —  Application  à  la  ( 
teriniaation  des  surfaces  admettant  un  système  de  ligues  de  courbure  p!ai 
dont  les  plans  passent  par  une  droite  —  Trajectoires  orthogonales  d'une  fami 
de  cercles,  —  Caractère  projectif  et  duali=tique  de  la  définition  des  systèmes  c< 
jugués.  —  Liaison  entre  tout  sjstètne  conjugue  et  une  équation  linéaire  a 
dérivées  partielles.  —  Surfaces  sur  lehqutlle^  il  i  \isle  un  système  cnnjui 
formé  de  deux  familles  de  co'uriiea  planes. 


91.  Dans  les  diflerentes  surfaces  que  nous  avons  cUidiées  pi-é- 
cédemtnent,  nous  avons  rencontré  et  employé  des  systèmes  cic 
coordonnées  curvilignes  très  variés  :  les  nns  simplement  ortho- 
gonaux, d'autres  à  la  fois  orlhogonaiix  et  isométriques,  d'autres 
enfin  formés  de  lignes  conjuguées.  Il  est  évident  que,  sur  toute 
surface,  il  existe  une  infinité  de  systèmes  orthogonaux  ou  de 
systèmes  conjugués  ;  car,  si  l'on  trace  sur  une  surface  une  famille 
quelconque  de  courbes,  leurs  trajectoires  orthogonales  ou  feiirs 
trajectoires  conjuguées  seront  définies  par  une  équation  différen- 
tielle du  premier  ordre  et  du  premier  degré,  donll'intégTaleesistc, 
bien  qu'il  ne  soit  pas  toujours  possible  de  la  déterminer.  On  ne 
connaît  aucune  méthode  qui  permette  de  construire,  sans  aucune 
intégration,  un  système  orthogonal  sur  une  surface  quelconque. 
Au  contraire,  la  belle  proposition  suivante,  due  à  M.  Kœnigs, 
établit  que,  quelle  que  soît  la  surface  considérée,  il  sera  possible, 
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sans  efTectiier  aucune  intcgralion,  d'y  tracer  un  nombre  illimité  de 
sjslèmes  conjugués. 

Soit  (S)  ] a  surface  donnée.  Prenons  une  droite  f|ueIconque  D 
dans  l'espace.  Les  sections  de  la  sur/ace,  déterminées  par  tous 
les  plans  qui  contiennent  la  droite  D,  admettront  pour  lignes 
conjuguées  les  courbes  de  contact  des  cônes  circonscrits  à  la 
surface,  ayant  leurs  sommets  sur  celte  droite. 

Eq  effet,  si  M  est  un  point  de  la  surface,  le  plan  langent  en  M 
ira  couper  !a  droite  D  en  un  point  A.  Le  crtne  circonscrit  de 
sommet  A  admettra  pour  génératrice  MA,  et  cette  droite,  qui  est 
évidemment  la  conjuguée  de  la  tangente  en  M  à  la  courije  de  con- 
tact du  cône,  est  aussi  !a  tangente  en  1\I  &  la  section  plane  de  la 
surface  déterminée  par  la  droite  D  et  le  point  M.  La  pioposition 
est  donc  démontrée. 

92.  Pour  en  donner  dès  à  présent  une  application,  proposons- 
nous  de  déterminer  les  surlaces  pour  lesquelles  les  lignes  de  cour- 
bure de  l'un  des  systèmes  sont  dans  des  plans  qui  passent  tous  par 
une  droite  D. 

Il  résulte  de  la  proposition  précédente  que  les  courbes  de  con- 
tact des  cônes  circonscrits  ayant  leurs  sommets  sur  la  droite  D 
seront  nécessairement  les  lignes  de  seconde  courbure;  et,  comme 
ces  lignes  devront  être  orthogonales  aux  premières,  chacune 
d'elles  devra  couper  à  angle  droit  les  génératrices  du  cône  dont 
elle  est  la  courbe  de  contact.  Par  conséquent,  les  lignes  de 
seconde  courbure  seront  sphériques;  les  sphères  qui  les  contien- 
dront auront  leurs  contres  sur  la  droite  D,  et  elles  seront  coupées 
à  angle  droit  par  les  lignes  de  première  courbure. 

Réciproquement,  prenons  une  famille  quelconque  de  sphères 
(S)  ayant  leurs  centres  sur  la  droite  D.  Leurs  trajectoires  ortho- 
gonales seront  évidemment  des  courbes  planes,  puisque  les 
tangentes  à  ces  trajectoires  vont  passer  par  le  centre  d'une  des 
sphères  et  rencontrent  nécessairement  la  droite  D.  Si  l'on  prend 
une  surface  quelconque  engendrée  par  ces  trajectoires  ortho- 
gonales, elle  sera  une  des  surfaces  cherchées.  En  effet,  soient  (ï), 
{;'),  (("),  . . .  une  suite  de  trajectoires  et  M,  M',  M",  ...  les  points 
oii  elles  coupent  à  angle  droit  une  même  sphère  (  S).  Les  tangentes 
aux  trajectoires  en  M,  M',  M",  . . .  iront  évidemment  concourir 
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au  centre  de  la  splière  (S)  et  elles  engendreront  un  cône,  cir- 
conscrit suivant  la  courbe  spliérique  MM'M"...,  à  la  surface 
formée  par  les  irajectoires  (t),  (i'),  (("),. .  ■■  Les  deux  systèmes 
de  lignes  conjuguées  définies  par  le  théorème  de  M.  Kœnigs  se 
couperont  ici  à  angle  droit  et  seront,  par  conséquent,  les  deux 
systèmes  de  lignes  de  courbure. 

De  li  résulte  une  méthode  très  simple  pour  engendrer  les  sur- 
faces cherchées.  Considérons  une  famille  quelconque  de  sphères 
ayant  leur  centre  sur  la  droite  D,  et  proposons-nous  de  déterminer 
leurs  trajectoires  orthogonales.  Soit  (()  une  de  ces  trajectoires;  si 
on  la  fait  tourner  autour  de  D,  de  manière  à  ramener  son  plan 
dans  un  plan  fixe,  elle  ne  cessera  pas  d'être  trajectoire  ortho- 
gonale. Nous  sommes  donc  ramenés  à  un  problème  de  Géométrie 
plane  ;  Trouver  les  trajectoires  orthogonales  d'une  famille  de 
cercles  ayant  leurs  centres  en  ligne  droite.  Voici  comment  on 
peut  le  résoudre. 

93.  Considérons  d'une  manière  générale  une  fainlUe  de  cercles, 
définie  par  l'équation 


où  «,  b,  r  sont  des  fonctions  d'un  paramètre  n.  Les  trajectoires 
orthogonales  satisferont  à  l'équation 

/.,^  ^■'^  -   '^y 

'-^>  a:-a^  y-b' 

et,  pour  former  leur  équation  différentielle,  il  faudrait  éliminer  u 
entre  les  équations  (i)  et  (a).  Cette  élimination  est  impossible  en 
général;  il  vaut  mieux  employer  la  méthode  suivante. 

Esprimons  x,  y  en  fonction  de  u  et  d'une  nouvelle  variable  0 
parles  formules 

La  signification  de  Q  est  évidente  :  0  est  l'angle  que  fait,  avec 
Taxe  des  a:,  le  rayon  du  cercle  qui  passe  au  point  où  ce  cercle 
est  coupé  par  la  trajectoire  orthogonale.  Des  formules  (3)  on  tire 
les  valeurs  de  dx  cl  de  cZk,  et,  en  les  portant  dans  l'cquation  {2), 


y  Google 


on  oblient  pour  &  l'équation 

(4)  ^^if-stao-lî^î.o.o. 

^'"  du        r  du  r  du 

qu'il  faudra  intégrer.  Or,  si  l'on  prend  comme  incoiiiine 

(5)  ™4-'. 

on  est  ramené  à  une  équation  de  Kiccati 

dt         a  da  i    db  ,         ,„^ 

^    '  da       r  du         ?•  du  ■ 

De  là  résultent  plusieurs  conséquences.  Si  l'on  connaît  une 
trajectoire  seulement  d'un  système  de  cercles,  on  déterminera 
toutes  les  autres  par  deux  quadratures;  si  l'on  en  connaît  deux,  il 
suffira  d'une  seule  quadrature;  et  enfin  la  connaissance  des  trois 
trajectoires  orthogonales  permettra  de  déterminer  toutes  les  autres, 
sans  aucune  intégration. 

Supposons,  d'après  cela,  que  l'on  veuille  déterminer  le  système 
orthogonal  le  plus  général  dontune  famille  soit  formée  de  cercles. 
On  pourra  se  donner  arbitrairement  deux  des  trajectoires  ortho- 
gonales (C),  (G)).  Il  existe  en  effet  une  famille  de  cercles  coupant 
deux  courbes  quelconques  à  angle  droit,  etleurs  centres  se  trouvent 
sur  la  courbe  (L)  lieu  des  points  d'où  l'on  peut  mener  à  (C), 
(Cl)  des  tangentes  égales.  Comme  on  connaît  deux  trajectoires 
orthogonales,  il  suffira  d'une  quadrature  pour  obtenir  toutes  les 
autres.  On  pourra  donc  obtenir,  avec  une  seule  quadrature,  l'é- 
quation du  système  orthogonal  plan  le  plus  général  comprenant 
une  famille  de  cercles  ('). 


C)  Dans  sa  thèse  si  remarquable,  Élude  géométrique  des  surfaces  dont  les 
lignes  de  courbure  d'un  système  sont  planes;  Toulouse,  i88a,  M.  V.  Roaquet  a 
même  montré  que  l'on  peut  obtenir,  sans  aucun  signe  de  quadrature,  l'équation 
de  ce  système  ortkogonal.  Considérons,  en  effet,  deux  familles  de  cercles,  corres- 
pondant respectivement  aus:  systèmes  de  valeurs  a,,  b,,  f,  et  a,,  6,,  /■,  des  va- 
riables a,  b,  r.  Si  l'on  a,  pour  chaque  valeur  de  u, 

da,  _  da,  db^  _  db. 


y  Google 


8ÏSTEMES    CONJUGUES.  1  i5 

Il  y  a  néanmoins  un  cas  particulier  très  étendu  dans  lequel  la 
détermination  du  système  orthogonal  n'exigera  plus  aucune  qua- 
drature. C'est  celui  où  l'on  saurait  a  priori  que,  parmi  les  tra- 
jectoires orthogonales  de  la  famille  de  cercles,  doit  se  trouver 
une  ligne  droite  ou  un  cercle  (y);  car  alors  tous  les  cercles 
cherchés  étant  doublement  normaux  à  la  ligne  droite  ou  au  cercle 
(y),  cette  trajectoire  orthogonale  particulière  devra  être  comptée 
pour  deux  et  donnera  deux  solutions  de  l'équation  de  Rîccatl.  ÏI 
suffira  donc  de  se  donner  (y)  et  une  autre  trajectoire  orthogonale 
(C)  pour  avoir  trois  solutions  de  l'équation  différentielle. 

Signalons  encore  cette  conséquence  des  raisonnements  qui  pré- 
cèdent :  lorsqu'on  aura  un  système  déterminé  de  cercles  coupant 


P'    - 1 

fini  ment  petit 

le  même  rapport   que 


les 


I    ni£ni 
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par  leurs  centres  dans  le  même  temps,  c'esl-à-dire  dans 
i  rayons  de   courbure  des  deux   courbes   décrites   par 
(.  points  correspondants.  Cette  proposition  permet  évidemment 
3  intégration,  toutes  les  familles  similaires  d'une  famille 
de  cercles  donnée. 

D'après  cela,   soit  une  famille  quelconque  de  c 
leurs  a,,  ê,,  i\  de  a,  b,  r.  On  peut  toujou 


Par  suite,  toute  famille  de  cercles  peut  élre  considérée  comme  similaire  d'une 
famille  représentée  par  l'équation 

pour   laquelle  tous  les  cercles  passen    p      u     p         fil  n      C   nm 

peut  mettre  en  évidence,  sans  signe  d    q     d  1  j  h  I 

de  cette  famille  particulière,  il  en  s       d         mdpèl[p  P* 

dentés,  pour  la  famille  la  plus  général 

Au  reste,  dans  beaucoup  de  quest  1   mp         P      «l     '  y  I     '  "  J 

ait  pas  de  signe  de  quadrature.  L'essentiel  est  qu  on  puisse  obtenir,  sous  forme 
explicite,  l'équation  du  système  orthogonal,  et  les  déreloppements  donnés  dans  le 
texte  établissent  que  cela  sera  toujours  possible. 
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à  angle  droit  un  cercle  donné,  ou  ayant  leurs  centres  en  ligne 
droite,  la  détermination  de  leurs  trajectoires  orthogonales  exige 
seulement  une  quadrature. 

A  un  autre  point  de  vue,  il  résulte  de  l'équation  (G)  la  eonsé- 

qnence  suivante;  soient  tang-i  tang—.  tang— >  lang— quatre  so- 
Inlions  quelconques  de  cette  équation.  Nous  savons  que  leur 
rapport  anharmonique  est  constant.  Or  ce  rapport  anliarmoniqiie 
des  quatre  tangentes  est,  par  définition,  le  rapport  anharmonique 
des  points  où  les  trajectoires  correspondantes  coupent  l'un  quel- 
conque des  cercles.  On  a  donc  le  théorème  suivant  : 

Le  rapport  anharmonique  des  quatre  points  oit  un  cercle  quel- 
conque de  la  famille  considérée  est  coupé  par  quatre  trajec- 
toires orthogonales  fixes  est  constant. 

Toutes  ces  propositions  s'appliquent  évidemment  aux  systèmes 
de  cercles  tracés 'sur  la  sphère,  qui  peuvent  toujours,  par  une  in- 
version, être  transformés  en  systèmes  situés  dans  un  plan. 

9i.  Revenons  à  la  question  proposée.  Il  s'agit  de  trouver  le 
système  orthogonal  le  plus  général  dont  une  des  familles  soit 
formée  de  cercles  ayant  leurs  centres  sur  une  droite  D. 

Pour  cela  on  considérera  une  courbe  quelconque  (G)  et  l'on 
tracera  tous  les  cercles  normaux  à  (C),  ayant  leurs  centres  sur  D. 
Les  trajectoires  orthogonales  de  ces  cercles  se  détermineront  sans 
aucune  intégration.  Considérons  en  efiet  l'un  quelconque  de  ces 
cercles  normal  en  un  point  M  à  la  courbe  (C).  Si  9o  désigne 
l'angle  de  la  tangente  à  la  courbe  en  M  avec  la  droite  D,  l'équation 
de  Riccati  admettra  les  trois  solutions  particulières 


et,  par  conséquent,    son  intégrale   générale   sera  donnée    par  la 
formule 


ou,  plus  simplement, 

(7)  tang^  =  Gtang^, 
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SYSTEMES    CONJUGUES.  II? 

Les  surfaces  cherchées,  qui  ont  d'abord  été  étudiées  par 
Joachinisthal  ('  ),  admettent  donc  !a  génération  suivante  :  Dans 
un  plan  passant  par  la  droite  D,  on  forme,  d'après  le  moyen 
que  nous  venons  d'indiquer,  la  famille  de  courbes  planes  {t) 
la  plus  générale  admettant  pour  trajectoires  orthogonales  une 
famille  de  cercles  ayant  leurs  centres  sur  la  droite  D.  On  fait 
tourner  ces  courbes  {t),  autour  de  la  droite  D,  d'un  angle  qui 
varie  d'après  une  loi  donnée,  mais  quelconque,  quand  on  passe 
d'une  courbe  à  l'autre;  le  lieu  de  toutes  leurs  positions  now^elles 
est  la  surface  cherchée. 

Prenons  pour  axe  des  X  la  droite  D.  Les  formules  qui  sont  la 
traduction  analytique  de  la  génération  précédente  sont  les  sui- 
vantes. Soit 

l'équation  du  système  de  cercles.  Prenons 


Les  coordonnées  d'un  point  quelconque  de  la  surface  cherchée 
seront 

(8)  j^rsinOcos^, 

Ces  formules  sont  identiques  à  celles  que  l'on  doit  à  Joa- 
cliimsthal. 

9o.  Après  avoir  développé  une  application  de  la  proposition  de 
M.  Kœnigs,  revenons  ans  systèmes  conjugués  quelconques.  Ces 
systèmes  possèdent  deux  propriétés  essentielles  sur  lesquelles  il 
convient  que  nous  insistions,  et  que  l'on  peut  énoncer  comme  il 
suit  :  Tout  système  conjugué  ne  cesse  pas  d'être  conjugué  si 
l'on  soumet  la  surface  sur  laquelle  il  est  tracé,  soit  à  une  trans- 


it'') JoACHiMSTniL,  Demonstrationes  tlieorematum  ad  superficies  curvas  spec- 
tantium  (Journal  de  Crelle,  t.  XXX,  p.  34?)  &'  Sur  les  sur/aces  dont  les  lignes 
de  l'une  des  courbures  sont  planes  (même  Journal,  t.  LIV,  p.  i8i).  Voir  surtout 
ce  dernier  article. 


y  Google 


formaiion  homograpidque,    soit  à   une    transformation  par 
polaires  réciproques. 

Supposons  d'abord  que  l'on  soumette  une  surface  (S)  à  une 
transformation  homograpliiqnc.  Considérons  une  courbe  (G) 
tracée  sur  (S).  Les  plans  tangents  à  la  surface  en  tous  les  points 
de  cette  courbe  engendreront  une  surface  développable  (A)  dont 
les  génératrices  rectilignes  seront  les  conjuguées  des  tangentes  à 
la  courbe  (G).  Or  il  est  évident  que  la  transformation  homogra- 
pliique  ne  change  en  rien  toutes  ces  relations.  A  la  surface  (S) 
correspond  une  surface  (S'),  à  la  courbe  (G)  une  courbe  {G'),  à 
la  développable  (A)  une  développable  (A')  circonscrite  à  (S')  sui- 
vant la  courbe  (G'),  aux  tangentes  de  la  courbe  (C)  celles  de  la 
courbe  (C),  aux  génératrices  de  (A)  celles  de  (A');  par  conséquent 
la  transformation  homographique  fait  bien  correspondre  à  deux 
tangentes  conjuguées  de  (S)  deux  tangentes  conjuguées  de  (S'). 
Si,  au  contraire,  on  effectue  une  transformation  par  polaires  ré- 
ciproques, à  la  surface  (S)  correspond  une  surface  (S"),  à  la 
courbe  (C)  une  développable  (A")  circonscrite  à  (S"),  et  à  la  dé- 
veloppable (A)  la  courbe  de  contact  (C")  de  la  développable  {A"). 
Par  suite,  aux  tangentes  de  la  courbe  (G)  correspondent  les  géné- 
ratrices rectilignes  de  (A")  et  aux  génératrices  de  (A)  les  tangentes 
de  la  courbe  (G").  D'ailleurs,  à  deux  tangentes  en  un  point  M  de 
(S),  correspondent  deux  tangentes  au  point  correspondant  M"  de 
(S"),  Ici  encore,  on  le  voit,  à  deux  droites  conjuguées  corres- 
pondent deux  droites  conjuguées. 


96.  Les  propriétés  précédentes,  que  l'on  exprime  encore  en 
disant  que  la  définition  des  systèmes  conjugués  est  projective  et 
dualislique,  peuvent  aussi  être  établies  parla  méthode  analytique 
suivante  qni  nous  permettra  de  généraliser  une  proposition  déjà 
donnée  (n"  84). 

Soient  a  et  P  les  paramètros  de  deux  familles  de  courbes  tracées 
sur  une  surface  (S).  Adoptons  un  système  de  coordonnées  homo- 
gènes ou  tétraédriques  absolument  quelconque,  et  soit 


(10) 


ii'Z+^T  =  o 


L  du  plan  tangent  à  la  surface;    i 
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(onctions  des  paramètres  a  et  p,  el  l'on  obtiendrait  l'équation  en 
coordonnées  ponctuelles  delà  snrface  (S)  en  éliminant  a  el  ^ 
entre  l'équation  (lo)  el  ses  deux  dérivées 


1  X^  + Y^  +Z^ - 


f^J-^^^d^^ 


T-^^ 


par  rapport  à  a  et  l'i  p.  Par  conséquent,  si  l'on  désigne  par  x,  y, 
z,  t  les  coordonnées  du  point  de  contact  du  plan  tangent,  elles 
devront  satisfaire  ans  trois  éqnations 

I     ux  -^    vy   H-    ^vz   -h  pt   =o, 
\      du  de  èw       ,''/'„ 


Diflercntions  la  prcinière  de  ces  équations,  siTccessivcment  par 
rapporta  a  et  à  P;  on  aura,  en  tenant  compte  des  deux  autres,  les 
relations  nouvelles 

(      àx  dy  àz  dt 

("^-^''5^  +  "'^-^^^=''' 
^'   ^  \      dœ_         dy_  àz_  dt_  _ 

\  "  rf[J  "*■  "  d^  '^  "'  d^  "^-^  i)a  ""  "' 

On  aurait  pu  d'ailleurs  écrire  immédiatement  ces  équations; 
elles  expriment  que  les  tangentes  aux  deux  courbes  a=:const., 
3  :=  const.  sont  dans  le  plan  tangent  à  la  surface. 

Les  équations  (12)  et  (i3)  s'appliquent  à  tout  système  de  coor- 
données curvilignes.  Cherchons  maintenant  la  condition  pour  que 
les  deux  familles  (a)  et  (p)  forment  un  système  conjugué.  Si  l'on 
se  déplace  sur  la  coiirbe  a  ^  const,,  le  plan  tangent  enveloppera 
une  surface  dcveloppable;  son  intersection  avec  le  plan  tangent 
infiniment  voisin  sera  définie  par  l'équation  (i  o)  jointe  à  la  seconde 
des  équations  (i  i).  Il  faut  exprimer  que  la  droite  représentée  par 
ces  deux  équations  est  la  tangente  à  la  courbe  p  ^=  const.  Pour 
cela,  il  fandra  écrire  que  ces  équations  sont  vérifiées  quand  on  y 
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remplace  X,  1' ,  Z,  T  pai 


Eq  tenant  compte  des  formules  déjit  étalilies  (i-t)  et  (i3),  cel:i 
ne  donne  qu'une  seule  équation  noHvelle 


(i4) 


"d^  ¥%  ~^  d^  1%  ~ 


et  cette  unique  équation  exprime  par  conséquent  la  condition 
nécessaire  et  suffisante  pour  que  les  deux  familles  (a)  et  (fi) 
forment  un  système  conjugué. 

Des  formules  (12)  et  {i3)  on  déduit  par  difierentiatîon  les 
identités   suivantes    applicables    à    tout    système  de   coordonnées 

Pa   _^      d^r  d^w  d'p 

y.  ù'^  "^-^  da  (}fl  '^  ^  da  dfj  "*"  '  da  à'^ 

__        du  dx         dv  &y          div  di  dp  tit 

'~~  à^j.   d^   ~  ai  à^   ~  li   d'^   ~  di  à^ 

__        du  dx         dv   dy         àw  àz  dp  dt. 

"~~d^d7    ~d^d^~dp^~dpdï 

_           à^x     ,       d^y             ô^z  à-'t 

II  suit  de  là  qiie  l'équation  (i^)  peut  encore  élre  écrite  sous 
Fane  des  trois  formes  suivantes  : 

I   <hi  àx        dv  dy         dw  dz        dp  dt    _ 

!  -^^^            ^^y             da.!i             dij    _ 

'^      '  "dldfl  '^'^  d-i.d'^  "^""dadp  '^P  d^d^  ~°' 

\  à'^u.            d'<>             d^w            d^p   _ 

1  ^d^  '^^did^  '^^  d%d^  "*■*  daà^  ~°' 

La  condition  pour  que  les  familles  (a),  (p)  forment  un  système 
conjugué  s'exprime  indifféremment  par  l'une  quelconque  des 
quatre  équations  (i4)  ou  (16). 

97.  Considérons,  en  particulier,  les  équations  (12)  etla  troisième 
des  équations  (16);  elles  ne  contiennent  pas  les  dérivées  do  a^,  j', 
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^,  L  cl  l'élimination  de  ces  coorrloiinées  conduit  ii  l'équation 


on 

:!ljL 

').' 

()'.. 

6'^ 

i.ô'. 

f)(i. 

rtiiv 

-4 

S.O^ 

4 

ôiTi. 

qui  ne  contient  plus  que  les  coordonnées  langentielles  { '  ). 

Inversement,  loutea  les  fois  que  l'équation  (17)  sera  satisfaite, 
il  existera  des  valeurs  <ie  x,  y,  z,  t  vérifiant  les  équations  (12)  et 
la  troisième  des  équations  (16);  ces  équations  expriment  que  x, 
y,  z,  t  sont  les  coordonnées  du  point  de  contact  du  plan  défini  par 
l'équation  (10)  avec  la  surface  qu'il  enveloppe  et,  en  outre,  que  les 
deux  familles  (a),  (  ^)  tracées  sur  celte  enveloppe  sont  conjuguées. 
L'équation  (17)  est  donc,  dans  tous  les  cas,  caractéristique  des 
systèmes  coojug-ués. 

De  même,  en  éliminant  li,  r,  w,  p  entre  la  première  des  équa- 
tions (12),  les  deux  équations  (i3)  et  la  seconde  équation  (16), 
on  trouvera  la  condition  à  laquelle  doivent  satisfaire  les  coordonnées 
ponctuelles 


à-j.      d^     dx  à'^ 


et  l'on  démontrera  comme  précédemment  que  celte  condition,  qui 
est  nécessaire,  est  aussi  suffisante. 
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98.  En  répétant  le  raisonnement  déjà  (loané  au  n"  8i,  on 
obtiendra  immédiatement  la  proposition  suivante   : 

La  condition  nécessaire  et  suffisante  pour  que  deux  familles 
de  courbes,  de  paramètres  n.  et  ^,  soient  conjuguées,  est  que,  soit 
les  coordonnées  ponctuelles  homogènes,  soit  les  coordonnées 
tangentielles,  satisfassent  toutes  les  quatre  à  une  équation  aux 
dérivées  partielles  de  la  forme 

Ai  n  ,in  ,in 

oii  A,  B,  C  désignent  des  fonctions  quelconques  de  a  et  de^  ('). 

La  transformation  homographîque  ne  changeant  pas  les  coor- 
données homogènes,  pourvu  que  l'on  fasse  varier  le  tétraèdre  et 
les  paramètres  de  référence,  et  la  transformation  par  polaires  ré- 
ciproques étant  équivalente  à  un  échange  des  coordonnées  ponc- 
tuelles et  des  coordonnées  tangentielles,  onvoit  que  la  méthode  pré- 
cédente met  hien  en  évidence  le  caractère  projeclif  et  dualislique 
de  la  définition  des  systèmes  conjugués. 

Si  l'on  emploie  les  coordonnées  cartésiennes  ordinaires,  la  coor- 
donnée t  devra  être  égalée  à  l'unité;  par  suite  l'équation  (ig) 
de-^T-a  être  vérifiée  par  la  valeiir  d^t.  On  devra  avoir 


et  l'on  retrouvera  le  résultat  du  n"  Si. 

99.  En  terminant  ces  développements,  je  remarquerai  qu'il  est 
impossible  de  trouver  deux  équations  de  la  forme  (tg)  auxquelles 
satisferont  en  même  temps  les  quatre  coordonnées  ponctuelles,  tant 
que  la  surface  ne  se  réduira  pas  à  une  courbe,  ou  les  quatre  coor- 
données tangentielles,  tant  que  la  surface  ne  sera  pas  dévelop- 
paLle. 

En  effet,  supposons  que  les  quatre  coordonnées  vérifient  deux 


(')  Il  est  uti!e  do  remarquer  que  l'équation  linéaire  à  laquelle  s. 
quatre  coordonnées  ponctuelles  n'est  pas,  en  général,  la  même  que  celli 
satisfont  les  quatre  coordonnées  tangentielles. 
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(■qiiations  linéaires  de  la  forme  (ig).  L'cliniinatioii  de  -j — js  entre 
ees  deux  équations  nous  conduira  à  une  équation  du  premier 
ordre 

à  laquelle  devront  encore  satisfaire  ces  coordonnées.  Or  la  solu- 
tion générale  de  cette  équation  est  de  la  forme 

0  =  floF(j^), 

F  désignant  une  fonction  arbitraire  et  B,,,  t^  des  fondions  déter- 
minées; par  conséquent,  si  l'on  divise  toutes  les  coordonnées  homo- 
gènes par  9o,  on  les  réduira  à  des  fonctions  de  la  setile  variable  o-o- 
Si  les  coordonnées  sont  ponctuelles,  le  point  décrit  une  courbe, 
et  si  elles  sont  tangentielles,  le  plan  enveloppe  une  développalile. 
Ainsi,  à  toute  surface  non.  développable,  et  à  tout  système  con- 
jugué tracé  sur  cette  surface,  correspondent  deiix  équations,  et 
deux  seulement,  de  la  forme  (19).  L'ime  est  vérifiée  par  les  coor- 
données d'un  point  quelconqne  de  la  surface,  et  l'autre  par  les 
coordonnées  d'un  plan  tangent  quelconque  de  la  surface. 

100.  Le  théorème  précédent  permet  évidemment  de  construire 
une  infinité  de  surfaces  sur  lesquelles  on  connaîtra  des  systèmes 
conjugués  (  '  ).  Nous  allons,  dès  à  présent,  en  faire  une  application 
en  cherchant  les  surfaces  pour  lesquelles  il  existe  deux  familles 
conjuguées  formées  exclusivement  de  courbes  planes. 

Si  les  coordonnées  tangentielles  satisfont  à  l'équation 


la  surface  correspondante  la  plus  générale  sera  l'enveioppe  du  plai 
défini  par  l'équation 

,  (  l/j(^)  +  '?.(P)]^+[/.(=<)+f.(P)]y 


{')  Dahboox,  Mémoire  sur  la  théorie  des  coordonne'es  curvilignes  et  des  sys- 
tèmes orthogonaum  (  Annales  de  l'Ecole  Normale,  a"  série,  t.  VU,  p.  sgS  ;  1878). 
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I2i  LIVRE    11.    —    CIIAP.     I. 

Or  on  reconnaît  sans  difficulté  que  celte  surface  jouit  de  la  pro- 
priété indiquée;  car,  pour  avoir  l'enveloppe  du  plan  langent,  i! 
faut  joindre  à  l'éqnation  (20)  les  deux  suivantes 

qui  ne  contiennent  chacune  qu'une  seule  des  variables  2,  p  et 
montrent  ainsi  que  les  deux  familles  conjuguées  a^=const., 
|S  z=.  consl.  sont  composées  de  courbes  planes. 

La  solution  que  nous  venons  d'obtenir  est  très  générale;  on  peut 
démontrer  qu'il  n'y  en  a  pas-  d'autre.  Pour  cela,  nous  définirons 
la  surface  cherchée  comme  enveloppe  du  plan 
(aa)  kX  +  ;.Y  +  i(.Z-f/iT  =0. 

Prenons  la  dérivée  de   cette  équation  par   rapport  à  a,    novis 


Ces  deux  équations  représentent,  on  l'a  vu,  la  tangente  à  la 
courbe  a=const,,  toutes  les  fois  que  les  deux  familles  (a),  (^) 
sont  conjuguées. 

Or,  si  les  courbes  de  paramètre  c.  sont  planes,  elles  seront  déter- 
minées par  une  équation  de  la  forme 
(a4)  X/,(«)  +  Y/,(c.)-.^Z/3(7)  +  T/,(a)  =  o, 

et,  par  conséquent,  les  trois  plans  définis  par  les  équations  (aa), 
(aS),  (a4)  contiendront  une  même  droite,  la  tangente  à  la  courbe 
a  =  const.  ;  l'une  de  ces  trois  équations  devra  donc  être  une  com- 
binaison linéaire  des  deux  autres.  Ecrivons  que  la  troisième 
s'obtient  en  ajoutant  les  deux  autres,  respectivemeni  multipliées 
par  [j.  et  par  X;  nous  aurons  le  système 
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En  éliminaat  par  une  dîfFérentîalîou  les  foncLions/,(a),  .  .  .  oa 
verra  que  «,  v,  (v,  p  doivcni  satisfaire  à  la  mtme  équation  du 
secoûd  ordre 

,   d2  a        «  dX        ^      n  -'■  - 
^■'^'''  d-xà^  "^  à^  dp  "^  '^'d^  "^    '4  ~°' 

En  considéranl  de  même  les  courbes  p  =  const,,  on  trouverai! 
que  les  coordonnées  tangenùelles  doivent  aussi  satisfaire  à  l'é- 
quation semLlaLlc 

Or  nous  avons  vu  que  «,  c,  iv,  ys  ne  peuvent  satisfaire  eu 
même  temps  à  deux  équations  de  la  forme  précédente,  au  moins 
tant  que  la  surface  n'est  pas  développable.  Il  faudra  donc  que  les 
équations  (aS),   (26)  soient  identiques;  ee   qui  donne  les   eon- 

[i'   ^  ^^os).  [j.  _  aluni'  [    rfjt  _    r    (^ 

>:-  '~  ~)'^'      à"  ~    û^   '      ï  <jp  ~  V  ()x  ■ 

En  portant  les  valeurs  de  jj.  et  de  ;j.'  dans  la  dernière  équation, 
nous  trouvons 

cPloal  _  ^Mos?.' 
'H  à^    ~  ~à^f  ' 

d'où  l'on  déduit,  en  intégrant, 


Si  nous  portons  cette  valeur  de  y.  dans  l'équation  (aa),  elle  prend 
a  forme 


On  voit  que,  si  nous  midliplions  les  quatre  coordonnées  «,  f , 
!>,  /?par  une  même  fonction  )i./(a),  ce  qui  est  évidemment  permis, 
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elles  salisferoiU  à  l'équation 

ô^%    _ 

et  l'on  retrouve  la  solution  que  nous  avons  donnée  a  priori. 

Il  est  vrai  que  nous  avons  écarté  de  notre  raisonnement  l'hypo- 
thèse où  la  surface  serait  développahle.  Mais,  pour  obtenir  une 
telle  surface,  il  suffira  de  supposer  nulles,  dans  la  formule  (20), 
toutes  les  fonctions  de  (3,  Ainsi  notre  première  solution  donne, 
sans  aucune  exception,  toutes  les  surfaces  pour  lesquelles  il  peut 
exister  un  système  conjugué  composé  de  deux  familles  de  courbes 
planes, 

101.  11  nous  reste  à  indiquer  un  mode  de  génération  simple  des 
surfaces  que  nous  venons  d'obtenir.  Pour  cela,  faisant  f=  i,  nous 
envisagerons  les  deux  familles  de  sphères  définies  par  les  équations 

(27)    ^î-i-7'+^î-  2/i(«)^-  3/î(»)7-  2/3(«)-=  -  aA(«)  -o, 

Ces  deux  familles  de  sphères  sont  absolument  quelconques,  et 
d'ailleurs  leur  plan  radical  est  précisément  le  plan  tangent  de  la 
surface  cherchée,  représenté  par  l'équation  (ao).  Nous  sommes 
donc  conduits  au  théorème  suivant  : 

Si  l'on  considère  dans  l'espace  deux  familles  de  sphères 
définies  de  la  manière  la  plus  générale,  le  plan  radical  d'une 
des  sphères  de  la  première  famille  et  d'une  des  sphères  de  la 
seconde  enveloppera  la  surface  la  plus  générale  admettant 
deux  familles  conjuguées  formées  exclusivement  de  courbes 
planes. 

Pour  déterminer  la  surface  par  points,  on  remarque  que  les  deux 
équations  (31)  sont  les  dérivées  par  rapport  à  a  et  à  p  des  équa- 
tions (27),  (38).  Donc  : 

Si  l'on  associe  à  deux  sphères  de  famille  différente  les 
sphères  infiniment  voisines,  le  centre  radical  de  ces  quatre 
sphères  décrira  la  surface  cherchée.  Le  plan  radical  de  deux 
sphères  infiniment  voisines  de  la  même  famille  contiendra  une 
des  courbes  de  l'un  des  systèmes  confugués. 
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CHAPITRE  IL 

SYSTÈ.IIES    CONJUGUÉS,    —     LlGSfiS    ASY  MPTOTIQUES. 

Appljcalion  des  propositions  précédentes  à  la  détermination  des  surfaces  â  lignca 
de  courbure  planes  dans  lea  deuï  systèmes.  —  Caractéristiques  d'une  équation 
linéaire  aux  dérivées  partielles.  —  Théorème  nouveau  relatif  aux  systèmes  con- 
jugue-. ^  Lignes  asymptoliques.  —  Forme  la  plus  simple  de  leur  équation  dif- 
feipntielie  —  Leur  dcternii nation  dans  des  cas  particuliers.  -  ■  Surfaces  tétrac- 
diales  de  Lame. 


102,  ]ja  propos! lion  obtenue  à  la  fin  du  Chapitre  précédent  con- 
duit à  une  méthode  très  simple  pour  la  délerniinatioa  des  surfaces 
dont  les  lignes  de  courbure  sont  planes  dans  les  deux  systèmes. 
11  suffira,  en  elTel,  de  chercher,  parmi  les  surfaces  enveloppes  du 
plan  représenté  par  l' équation  (20),  celles  pour  lesquelles  les  deux 
familles  de  courbes  conjuguées  se  coupent  à  angle  droit. 

Considérons  la  surface  enveloppe  du  plan 

iiX  -h  v'^  -h  wZ  -^ pt  --'-0, 

où  a,  c,  (V,  p  sont  des  fonctions  de  a  et  de  p.  La  condition  d'or- 
thogonalité  des  courbes  de  paramètre  a  et  (3  tracées  sur  l'enveloppe 
est  compliquée  en  général,  et  contient  les  dérivées  secondes  des 
coordonnées  tangentielles.  Mais  elle  se  simplifie  beaucoup  quand 
«  et  p  sont  les  paramètres  de  deux  familles  conjuguées.  En  effet, 
si  X,  y,  s,  t  sont  les  coordonnées  du  point  de  contact  et  si  l'on 
fait  (  =  I ,  on  a  les  deux  équations 


du  iJ.r        dv   dv 

àw  dz 

d^  da  "^  d^  'da 

'^  d'^   dx 

■n  déduit  les 

.  proportions 

dx  _dy  ^ 

dz 

dw          dp 

du 
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condilion  d'orlhogonalilé,  on  trouve  l'équation  (') 

i   [     du  ùv  ^      div\/     au  _^     dv^  àfv\ 

(       —  ("  -^''  '^""\di   dp  "''  ^ï  tJ{J  "*■  dï  "i)^  /  ^  **■ 

Remarquons  toutefois  que  celle  équation  serait  illusoires!  i, 
iiJ,  /j  ne  contenaient  pas   ^,  car  alors  les  formules  (i)  n'a 
aucune  signification;  la  surface  serait  développable. 

Pour  appliquer  l'équation  (2)  an  problème  qui  nous  occupe,  il 
faut  faire 

(i-AiH-lî,,        i'  =  As-i-Bs,        w  =  S3-hBi, 

A|,  A.2,  Aj  dcsignanl  ties  fonctions  de  a  et  B,,  B^.,  B3  des  fonctions 
de  ^.  On  reconnaît  que  l'équation  (2)  peut  être  ramçnée  à  ne 
contenir  que  les  dérivées  de  la  fonction  k  définie  par  l'équalion 

En  effet,  cette  équation  dîfférenliée  par  rapport  à  3.  et  à  ]3  donne 
successivement 


"fi 

,   d-h        àh  àh  _  du  au       Ov  àv       rhv  d\v 
d^p  '^  Tx^'^  'H  5§  "*"  5Î  ^  "^  "^  dp  ■ 

En  tenant  compte  de  ces  relations,  l'équation  (a)  prend  la  foi 


et  il  faut,  pour  qu'elle  soit  satisfaite,  que  l'on  ail 
h=  Av-hBi- 
On  peut  donc  énoncer  la  proposition  suivante  : 
Pour  obtenir  les  surfaces  à  lignes  de  courbure  planes  dans 

(')  Ubloschf,  Annales  de  TortoUni,  t.  II,  p.  i3j;  iS^g. 
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les  deux  systèmes,  on  commencera  par  déterminer  les  fonctions 
de  a.  et  de  ^  satisfaisant  identiquement  à  Véquation 

(3)  (A,H-B0'-i-(AjH-B,)2^-(As-i-Bj)2=(Av-i-BO^ 

Quand  ces  fonctions  seront  connues,  la  surface  sera  l'enve- 
loppe du  plan  représenté  par  Véquation 

(i)  (A,  -i-  B,)x  H-  ( A2+  Bi)/  +  (As-!-  Bj)^  =  A  -^  B, 

OÙ  Â,  B  désignent  deux  fonctions  nouvelles  qui  dépendent  res- 
pectivement de  a  et  de  p.  Les  lignes  de  courbure  des  deux 
systèmes  seront  définies  par  les  équations 


qui  ne  contiennent  chacune  qu'une  seule  des  variables  y.  ou  p  et 
représentent  les  plans  de  ces  lignes. 

103.  Toute  la  difficulté  du  problème  est  ramenée,  par  la  mntliode 
précédente,  à  la  détermination  des  fonctions  les  plus  générales 
satisfaisant  identiquement  à  la  relation  (3).  Or,  si  l'on  différentie 
cette  éqnation  successivement  par  rapport  à  a  et  à  ^,  on  est  ramené 
à  rét[uation  plus  simple 

(G)  a'|B;  -i-A'jB'j  -i-A'jB'a  ^  a;b;, 

dont  M.  J.-A.  Serret  a  donoé  toutes  les  solutions  possibles  dans 
sou  important  Mémoire  Sur  les  surfaces  dont  les  lignes  de 
courbure  sont  planes  ou  sphériques  [Journal  de  Liouville, 
i"'"  série,  t.  XVIII,  p.  i  ï6).  Au  lieu  de  suivre  la  marche  adoptée 
par  M.  Serret,  nous  nous  attacherons  à  l'équation  (3)  que  nous 
écrirons  sous  la  forme 
(7)  (A,-B,)'-H(Aï-Bj}2-h(A3  — Bj)3=(Ai-B,)2, 

en  changeant  le  signe  de  toutes  les  fonctions  B. 

Cette  équation  peut  être  interprétée  géométriquement  de  la 
manière  suivante.  Considérons  la  sphère  (S),  variable  et  dé- 
pendante du  paramètre  a,  dont  le  centre  a  pour  coordonnées  Ai, 
A2,  Aj  et  dont  le  rayon  est  égal,  en  grandeur  et  en  signe,  à  Aj  ; 
considérons  de  même  la  sphère  (S'),  dépendante  du  paramètre  p, 


y  Google 


dont  le  centre  a  pour  coordonnées  B, ,  Ba,  B3  et  dont  le  raj'on  est 
égal  à  Bj.  L'équation  {7)  exprime  évidemment  que  les  deux  sphères 
(S)  et  (S')  sont  constamment  tangentes.  ïl  faut  donc  que  ces  deux 
sphères,  envisagées  successivement,  enveloppent  la  même  surface 
(S),  Et,  comme  cette  surface  (S)  est  touchée  suivant  un  cercle  par 
chacune  des  sphères  (S),  aussi  bien  que  par  chacune  des  sphères 
(S'),  il  faut  que  toutes  ses  lignes  de  courbure  soient  circu- 
laires. 

Nous  sommes  ainsi  ramenés  à  un  problème  bien  connu,  qui  a 
été  proposé  et  résolu  pour  la  première  fois  par  Dupin  (  '  )  :  Déter- 
miner toutes  les  surfaces  dont  les  lignes  de  courbure  sont  cir- 
culaires. La  solution  fournil  une  surface  du  quatrième  ordre,  la 
cyclide  de  Dupin,  dont  les  normales  rencontrent  une  ellipse  et 
une  hyperbole,  qui  sont  les  focales  l'une  de  l'autre  et  qui  con- 
tiennent les  centres  de  toutes  les  sphères,  tangentes  à  la  surface 
suivant  une  de  ses  lignes  de  courbure.  Cette  surface  peut  dégénérer 
soit  en  un  tore,  et  alors  l'ellipse  focale  se  réduit  à  un  cercle,  soit  en 
une  surface  de  troisième  degré,  et,  dans  ce  cas,  les  deux  courbes 
focales  deviennent  des  paraboles. 

104.  Si  l'on  suppose  que  l'ellipse  se  réduise  à  un  cercle,  l'hjper- 
boie  se  réduira  à  une  droite  passant  par  le  centre  du  cercle  et  per- 
pendiculaire à  son  plan.  En  choisissant  le  centre  du  cercle  pour 
origine  des  coordonnées  et  la  droite  pour  axe  des  z,  nous  obtenons 
une  première  solution  de  l'équation  (7)  donnée  par  les  formules 
suivantes  : 

A,  =  o,  A2-0,  A3=  ce, 


La  surface  à  lignes  de  courbure  planes  correspondante  est  l'en- 
veloppe du  plan 

(8)  a2-^cos^--j-smp=/(a)-^ç(P). 

Les  lignes  de  courbure  a  ^  const.  sont  dans  des  plans  parallèles 


s  de  Géométrie  et  de  Méchaiiique,  p.  : 
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SÏSTEUKS    CONJUGUES.  —  LIGIVES   A SÏMPTOT IQUE S.  l3r 

et,  par  conséquent,  cette  première  classe  ne  comprend  que  les  sur- 
faces moulures  déjà  éludiées  (n°  86). 

Passons  au  cas  général  où  l'une  des  focales  est  une  ellipse. 
Comme  on  peut  multiplier  toutes  les  fonctions  A,-,  B^  par  un 
même  nombre,  on  pourra  prendre,  pour  cetle  focale,  les  équations 

et  l'h}^erbole  correspondante  sera  alors  représentée  par  le  système 

Un  point  de  la  première  courbe  sera  défini  par  les  formules 

et,  de  même,  un  point  de  la  seconde  par  les  formules  analogues 

(.0)        x  =  B,  =  o,        j=B,=  p,        z  =  B,=  /)Tï=7v/7TSî. 

La  surface  à  lignes  de  courbiire  planes,  correspondante  à  ces 
valeurs  des  fonctions  A,-,  B,,  sera  l'enveloppe  du  plan 

lorsque  œ  et  P  varieront. 

On  trouvera  de  même,  dans  le  cas  où  l'ellipse  se  réduit  à  une 
parabole,  que  !a  surface  correspondante  est  l'enveloppe  du  plan 

(i^)  aci^  +  2Pj  +  (i-::'-p^)î  =/(::) +  ?(?). 

103.  En  résumé,  nous  obtenons  trois  classes  de  surfaces  à  lignes 
de  courbure  planes  dans  les  deux  systèmes.  Mais  il  résulte  claire- 
ment des  raisonnements  précédents  que  la  première  et  la  troisième 
peuvent  être  considérées  comme  des  cas  limites  de  la  seconde,  qui 
est  définie  par  la  formule  (n)-  Nous  allons  faire  connaître  un 
nouveau  mode  de  génération  de  ces  surfaces. 

Si  l'on  difCérenlie  successivement  par  rapport  à  a  et  à  p  l'é- 
quatior  (i  1),  on  obtient  les  deux  équations 

(,3) 


/t+§' 
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qui  representonl,,  nous  l'avons  vu,  tes  plans  des  lignes  de  première 
et  de  seconde  eourbure.  Ainsi  les  lignes  de  courbure  de  chaque 
système  sont  dans  lea  plans  tangents  d'un  cylindre,  et  les  cylindres 
correspondants  aux  deux  systèmes  ont  leurs  génératrices  perpen- 
diculaires. 

D'autre  part,  les  deux  familles  de  sphères  considérées  au  n°  101 
ont  ici  pour  équations 

(,5)       j^=--^^r^^^=-««='"^>-/^"^^  +  =/(=<)  =  °. 

[  a^a-HjS-i-a'-  ap7  — a/X-i  — i/n-  f^3-h2<f(^)  =  o; 

les  centres  de  ces  sphères  sont  situés  respectivement  sur  les  deus 
focales.  D'ailleurs  leurs  rayons  dépendent  des  fonctions  /(«}, 
!o(p)  et  varient,  par  conséquent,  suivant  une  loi  quelconque.  En 
appliquant  le  théorème  du  n"  101,  on  sera  donc  conduit  à  la  pro- 
position suivante  : 

Pour  obtenir  toutes  les  surfaces  à  lignes  de  courbure  planes 
dans  les  deux  systèmes,  on  construira  deux  familles  différentes 
de  sphères  dont  les  centres  seront  assujettis  à  décrire  respec- 
tivement deux  courbes  du  second  degré,  focales  l'une  de 
r autre,  et  dont  les  rayons  varieront  suitrant  une  loi  quelconque 
pour  chacune  des  deux  familles.  Le  plan  radical  de  deux 
sphères  (S),  (S),  appartenant  aux  deux  familles  différentes, 
eni'eloppera  la  surface  cherchée.  Si  l'on  associe  à  (S)  et  à{?>) 
les  sphères  infiniment  voisines  (S'),  (S'),  le  centre  radical  de  ces 
quatre  sphères  décrira  la  surface;  les  plans  radicaux  de  (S) 
et  de  (S'),  de  (S)  et  de  (S')  seront  les  plans  des  lignes  de  cour- 
bure des  deux  systèmes  ('). 

Bien  que  nos  raisonnements  aient  laissé  de  côté  le  cas  des  sur- 
faces développai)  le  s,  les  résultats  obtenus  comprennent  ces  surfaces 
qui  sont,  on  le  reconnaîtra  aisément,  des  surfaces  moulures  formées 
par  les  langentes  d'une  hélice  tracée  sur  un  cylindre  quelconque. 


{')  On  peut  lifTinii-  la  variation  du  rayon  des  aphi^res  de  chaei 
en  assujettissant  ces  sphères  à  être  tangentes  à  une  courbe  choisie 
sitiiiSc  dans  le  jilan  de  la  ligne  qui  contient  leurs  centres.  Alors  on  pour 
struii-e  géométriquement  le  plan  radical  de  chaque  sphère  et  de  la  sphère 
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106.  Nous  terminerons  celle  étude  préliminaire  des  syslèmes 
conjugués  en  généralisant  la  proposition  donnée  au  n"  98,  et, 
pour  le  faire  d'une  manière  précise,  nous  commencerons  par 
rappeler  la  définition  des  caractéristiques  d'une  équation  linéaire 
aux  dérivées  partielles. 

Soit 

(.6,  a^Vb"    +cS+Af +B'S--^C-«»o 

une  teUe  équation,  où  les  coefficients  seront  des  fonciioi 
quelconques  de  a  et  de  p.  Si  ron  substitue  à  ces  variables  indépi 
danles  les  suivantes  : 

l'ckination  conservera  sa  forme  et  deviendra 


dp^    '       dp  dpi  ôpl  âp  dpi  ' 

a,  b;  c  ayant  les  valeurs  suivantes  : 

/  ,  /dî\î      .^dp  dp       -,  /âpY 

L-    Al'îi^V+B&èi+c/'ÈiV- 
I  °-    ^[^)  ^"i,    dp  ^^  Vif/ 

Si  donc  on  vent  faire  disparaître  les  deux  termes  en  ^,  ^, 
p  et  0,  devront  être  deux  fonctions  différentes  satisfaisant  à  l'é- 
quation 

On  peut  énoncer  ce  résultat  de  la  manière  suivante  ; 

Considérons  l'équation  différentielle  du  premier  ordre  et  du 
second  degré 
(rg)  kdi^^-Yidi.d<^^C  di?  =  o, 

à    laquelle   nous   donnerons    le    nom    d'éc^uâûon    diff'érenlielle 
des  caractéristiques,  et  qui  se  décompose   en  deux   équations 
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(/((  premier  degré  admettant  chacune  une  intégrale.   Soient 

p  =  cp(a,  P),  p,  =  ^(a,   p) 

les  deux  intégrales  ainsi  obtenues;  il  faudra  prendre  r^,  p,  pour 
nouvelles  variables  si  l'on  veut  ramener  l'équation  en  fi  à  la 
forme 

(,,0,  "!»      _;_,.f._,J.«+,.0=„. 

op  Opi  Op  Opi 

On.  voit  que  !a  transformation  serait  impossible  si  le  premier 
membre  de  réqualion  {19)  était  un  carré  parfait.  Mais  il  résulte 
des  formules  {17)  que  si  l'on  prend  alors  pour  p  l'intégrale  unique 
de  l'équation  (19),  l'équation  en  9  se  réduit  à  la  forme  simple  (  '  ) 

<i?i       àp       op, 

107.  Après  avoir  rappelé  ces  définitions  el  cos  propriétés,  reve- 
nons aux  questions  que  nous  avons  en  vue,  et  supposons  que 
les  quatre  coordonnées  liomogènes  x,  y,  z,  t  ou  k,  v,  iv,  p  soient 


(')  On  peut  mÉme  simplifier  encore  cette  éqnation  dès  que  l'on  en  connaiL  des 
solutions  particulières;  car  soient  6,,  6,  deux,  de  ces  solutions  :  si  l'on  prend 
comme  nouvelles  variables  indépendantes  p  et  le  rapport 


la  fonction  5  satisfera  à  tme  équation  de  même  forme  que  l'équation  (?i) 
'Pa  à-j        ,     du  _ 


réduira  à  la  forme  binùm 
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exprimées  en  fonction  de  deux  variables  a  et  p.  Si  l'on  a  obtenu, 
par  un  procédé  quelconque,  une  équation  de  la  forme  (i6)  à 
laquelle  satisfont  ces  quatre  coordonnées,  on  peut  la  ramener,  par 
le  procédé  que  nous  avons  indiqué,  à  la  forme  (20)  et  l'on  re- 
connaît alors  immédiatenieot  que  les  courbes  (p),  (pi  )  tracent  sur 
la  surface  un  système  conjugué.  Nous  pouvons  donc  énoncer  la 
proposition  suivante  : 

Quandon  a  formé,  d' une  manière  quelconque,  uneéquation 
de  la  forme  {16)  à  laquelle  satisfont,  soit  les  quatre  coordonnées 
ponctuelles,  soit  les  quatre  coordonnées  tangentielles,  tes  ca- 
ractéristiques de  cette  équation  tracent  sur  la  surface  un 
système  conjugué. 

Une  équation  de  la  forme  (16),  contenant  cinq  coefficients,  n'est 
pas  déterminée  par  la  condition  d'admettre  comme  solutions  par- 
ticulières les  quatre  coordonnées  ponctuelles,  par  exemple.  Mais, 
si  l'on  ajoute  à  cette  condition  celle  d'admettre  une  cinquième 
solution  fp,  tous  ses  coefficients  seront  parfaitement  déterminés, 
ainsi  que  le  système  conjugué  formé  par  ses  caractéristiques.  En 
ce  sens,  on  peut  dire  que,  à  chaque  fonction  ç,  correspond  un 
système  conjugué  particulier. 

Ainsi,  supposons  que  l'on  prenne  des  coordonnées  cartésiennes 
X,  y,  3.  L'équation  (16),  devant  alors  admettre  la  solution 
6=:(^=i,  ne  contiendra  pas  le  terme  en  9,  et  tous  ses  coef- 
ficients seront  complètement  déterminés  par  la  condition  qu'elle 
admette,  en  même  temps  que  x,  y,  Z,  une  noiivelle  solution 
particulière  ^  que  nous  supposerons  exprimée  en  fonction 
de  X,  y,  z,  par  exemple.  Ramenons  l'équation  3  la  forme  (ao) 
en  prenant  comme  nouvelles  variables  les  paramètres  p,  p,  du 
système  conjugué  formé  par  ses  caractéristiques;  et  soit  alors 


a  forme  nouvelle.  On  aura 
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et  les  équations  analogues  en  y  et  s.  Si  l'on  cxpi-ii 

,     .  ■  1.        ,1-    ■        à^^       <>'y       à''z 

crue  o  cil  est  une  somlion,  et  si  Ion  élimine  -r—r-,  .  ,  ■.  -; — r- 
^1  '  âp  dpi     àpàpi     op  dp, 

an  moyen  des  équations  précédentes,  on  trouvera 

àx'^  dp  dp,       dx ày\dp  dp,       dp  dp,)      '"      àz^   dp  dp. 

C'est  une  relation  à  laquelle  devront  satisfaire,  en  cliaque  point 
de  la  surface,  les  tangentes  aux  deux  familles  conjuguées. 

108.  Si  l'on  prend,  par  exemple,  la  valeur  suivante  de  'i 

6x   dx        dy  dy        ôz  ds   _ 
dp   dp,    '    dp  dp,    '    dp  dpi  ' 

le  système  conjugué  est  orthogonal,  c'est-à-dire  qu'il  est  foemé 
des  deux  systèmes  de  lignes  de  courbure,  ce  qui  nous  conduit  an 
théorème  suivant  : 

L'équation  de  la  forme 


dont  les  coefficients  sont  déterminés  par  la  condition  qu'elle 
admette  comm.e  solutions  particulières 

X,    y,     z,     a-î-i-js^-s^ 

X,  _y,  z  désignant  les  coordonnées  cartésiennes  orthogonales 
d'un  point  de  la  surface  exprimées  en  fonction  de  deux  va- 
riables quelconques  a.  et  p,  admet  pour  caractéristiques  les  deux 
familles  de  lignes  de  courbure  de  la  surface. 

L'application  suivante,  qui  est  très  simple,  fournit  une  vérifi- 
cation de  cette  proposition.  Prenons  comme  variables  indépen- 
dantes deux  des  coordonnées  x  ety.  L'équation 


y  Google 


devant  admettre  les  solutions  particulières^  eti",  on  aura  d'abord 

D  =  E  =  o; 
si   l'on    esprime  ensuite  qu'elle   admet   ég-alement  les  deus  so- 

on  obtiendra  les  deux  relations 

Ai---.   B,î-;    Cl^o,         A(i  ^/i^)  +  B/>y -!  ■  C(i  —  7^;  -  o, 

où  p,  q.  i\  s,  t  désignent  les  dérivées  de  s,  et  qui  déterminent  les 
rapports  de  A,  B,  C.  L'équation  cherchée  est  donc 


'P'^h-^rW^'-^''^^- 


et  l'équation  diflerentîelie  de  ses  caractéristiques  foiirnitréqualion 
l>ien  connue  des  lignes  de  coarbnrc. 

109.  La  tliéorie  des  lignes  asjmptotlques  d'une  surface  se  rat- 
tache par  les  liens  les  plus  étroits  à  celle  des  systèmes  conjugués. 
Si  l'on  groupe  ces  lignes  en  deux  familles  distinctes,  comme  on  le 
fait  pour  les  lignes  de  courbure,  on  peut  dire  que  chacune  des 
deux  familles  ainsi  obtenues  est  conjuguée  à  elle-même.  Par  con- 
séquent les  lignes  asjmpto tiques  se  conservent  lorsqu'on  soumet  la 
surface,  soit  à  une  transformation  homographique,  soit  à  une  trans- 
formation par  polaires  réciproques.  Le  calcul  suivant  met  d'ailleurs 
ces  résultats  en  évidence. 

Conservons  toutes  les  notations  du  n°  96.  Soient  toujours  «,  v, 
w,  p  les  coordonnées  du  plan  tangent,  x,  y,  z,  t  celles  du  point 
de  contact.  On  aura,  nous  l'avons  vu,  les  égalités 


/     ua:  -+- 

vy   H- 

wz 

-H 

pt    . 

=  0, 

)   .d.^ 

vdy^i 

vdz 

-1- 

pdt  = 

^0, 

I.du^, 

ydv^sd»' 

+ 

l,dp  -- 

=  0. 
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qui    se  rapportent  à  un  déplacement  quelconque  effectué  sur  la 

Cherchons  l'équation  différentielle  des  lignes  asympto tiques. 
I!  faudra  écrire  que  le  plan  osculateur  de  ces  lignes  coïncide  avec 
!e  plan   tangent,   c'est-à-dire  que  le  point  dont  les  coordonnées 


y  -i^dy^-\d^y, 


se  trouve  dans  le  plan  langent.  On  est  ainsi  conduit, 
compte  des  égalités  précédentes,  à  l'équation 


(^3) 


ud^'x^vd^y-^-  wd^s-hpdH  =  o 


Les  identités  que  l'on  obtient  en  différentlant  les  deux  dernières 
équations  (22)  nous  permettent  de  remplacer  l'équation  précédente 
par  une  des  deux  suivantes 

(  dudv -i- dv  dv  ^  div  dz -■■  dp  dt  =  d, 
^■"  )  xd'^u^yd'v-',-  zd^w+  td^p  =0, 

qui  lui  sont  équivalentes. 

La  première  de  ces  deux  formules  donne  immédiatement  l'é- 
quation différentielle  des  lignes  asymptoliques  quand  la  surface 
est  définie  par  son  équation,  soit  en  coordonnées  ponctuelles,  soit 
en  coordonnées  tangentielles  ;  mais  les  formules  précédentes  (aS) 
et  (24)  permettent  aussi  d'écrire  cette  équation  différentielle  si 
l'on  suppose  que  les  coordonnées  soient  exprimées  en  fonction  de 
deux  variahles  a  et  p.  Par  exemple,  si  l'on  élimine  «,  c,  w,  p  entre 
la  première  équation  (22),  les  deux  équations  (i3}  du  n"  96  et  l'é- 
quation {23),  on  sera  conduit  à  la  relation 
dx     dx 


qui  constitue  l'équation  différentielle  clierchée.  Si  l'on  développe 
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el  si  l'on  ordoni 


rapport  à  rfa,  d^,  on  trouvera 


dâ     dp     dôï 


àt      dt      d' ( 


d37 

dx 

.Px 

di. 

dp 

dirfp 

^y 

dy 

àz 

àz 

à^z 

di 

dP 

dJ.û$ 

dt 

ôt 

du 

à'j. 

^ 

dadfi 

^'      rH      dri       .If-iî 


d:c 

da; 

d2  37 

d^ 

dp 

dp 

^ 

d^ 

3? 

ds 

àz 

d^s 

da 

dp 

sp 

di 

dï 

à^t 

dï 

d3 

dp 

L'équation  en  coordonnées  tangentielles  est  toute  semblaljie  et 
s'obtiendra  en  remplaçant  dans  la  précédente  x,  y,  z,  l  par 
((,  V,  IV,  p. 

Nous  pourrions  déduire  de  l'équation  précédente  la  proposition 
déjà  démontrée  (n"  98)  relativement  aux  systèmes  conjugués;  car 
la  condition  nécessaire  et  suffisante  pour  que  les  deux  familles  de 
courbes  (a.),  (p)  soient  conjuguées,  c'est-à-dire  pour  que  les 
tangentes  aux  courbes  coordonnées  qui  passent  en  chaque  point 
de  la  surface  divisent  harmoniquement  l'angle  formé  en  ce  point 
par  les  tangentes  asympto tiques,  est  évidemment  que  le  coefficieni 
de  dadp  soit  nul  dans  l'équation  différentielle  (25).  Nous  re- 
trouvons ainsi  la  condition  déjà  donnée  (n"  97). 

HO.  Réciproquement,  toutes  les  fois  que  l'on  connaîtra  sur  une 
surface  un  système  conjugué,  on  pourra  écrire  l'équation  des 
lignes  asymptotiques  sous  une  forme  qui  ne  contiendra  plus  le 
rectangle  dad^i. 

Ici  se  présente  une  nouvelle  occasion  d'appliquer  la  proposition 
de  M,  Koenigs,  car  si  l'on  suppose  que  la  droite  D  qui  figure  dans 
l'énoncé  de  cette  proposition  s'éloigne  à  l'infini  parallèlement  à 
un  plan  fixe,  on  reconnaîtra  que  les  sections  planes,  parallèles  à 
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ue  pkn  fixe,  ont  pour  conjugiicos  les  courbes  de  contact  des 
cylindres  circonscrits  à  la  surface  dont  les  génératrices  recliligncs 
sont  parallèles  ans  diverses  droites  de  ce  plan.  Si  l'on  rapporte  les 
points  de  la  surface  à  ce  système  conjugué,  l'équation  des  lignes 
asymptotiques  ne  devra  contenir  que  les  carrés  des  différentielles. 
Prenons  en  effet  un  système  de  coordonnées  cartésiennes  x,  y,  z 
et  soient^,  q  les  dérivées  de  s  considérée  comme  fonction  de  j:  et 
&&  y.  En  supposant  que  le  plan  fixe  ait  été  choisi  pour  plan  des 
yz^  les  variables  qu'il  faudra  adopter  seront  les  suivantes  : 


De  l'équation 

dz  =  p  dx  -^  q  dy. 
on  déduit 

diz  —  qy)  ~  p  dm  — y  dq  =  p  di.  ---y  d^. 

Par  conséquent,  si  Ton  pose 

(27)  z~qy  =  z\ 

et  si   l'on  exprime   s'  en  fonction  de   a  el.  de  fi,  l'équation  pré- 
demment 


p'  et  <^  désignant  les  dérivées  de  5'  par  rapport  à  a  et  à  p. 
L'équation  différentielle  des  lignes  asymptotiques 

dp  dx  -+-  dq  dy  =  o 

deviendra  donc,  avec  les  variables  a  et  p, 

(  29)  dp'  lia.  —  dq'  d^  =  o, 

el,  si  l'on  remplace  p' ,  q'  par  leurs  expressions  r' da: -\- s' d^ , 
s'  doL  -\-  i'  dp,  en  fonction  des  dérivées  secondes  /■',  s',  t'  de  z',  elle 
prendra  la  forme 

(3o)  r  da?  -  -  t' d'^^ -^  u, 
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qui,   comme  nous   l'avions    prévu,   ne   conUont    plus    le    terme 
en  dv.  dp. 

111.  La  forme  si  simple  de  celle  éqiialioii  permet  d'obtenir  un 
grand  nombre  de  surfaces  dont  on  pourra  déterminer  en  termes 
finis  les  lignes  a sympto tiques. 

En  effet,  considérons  à  la  fois  une  équation  différentielle 

et  l'équation  aux  dérivées  partielles 

(3a)  ,■'-('=?(!,  p)  =  o. 

Si  l'on  sait  trouver  une   fonclion  z'  satisfaisant  à  celte  dernière 

équation,  on  en  déduira  une  surface  en  remontant  à  ûn,  y,  z  par 

les  formules 


Or  les  lignes  asymplotiques  de  celte  surface  seraient  déterminées 
par  l'équation 

r'd'j?—  i'd^^--=  o, 

et,  en  remplaçant  -7  par  sa  valeur  déduite  de  l'équation  (Sa),  on 
retrouvera  l'équation  (3i).  Toutes  les  fois  que  l'on  saura  intégrer 
cette  équation  différentielle  en  même  temps  que  l'équation  aux 
dérivées  partielles  (Sa),  on  aura  donc  des  surfaces  dont  on 
connaîtra  les  lignes  asymplotiques. 

Supposons,  par  exemple,  que  l'on  prenne  pour  la  fonction  a 
une  constante  k^.  Les  équations  finies  des  deux  systèmes  de  lignes 
asymplotiques  seront 

L'équation  (32)  aura  pour  Intégrale  générale 

et  les  coordonnées  x,  y,  z  d'un  poinl  de  la  surface  seront  données 
en  fonction  de  a  et  de  ^  par  les  formules 

s^F  —  SF'-hF,— pFV 
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112.  Voici  encore  une  autre  application  de  la  formule  (aS). 

Considérons  les  surfaces  pour  lesquelles  les  coordonnées  carte- 
siennes  ^, /,  3  sont  définies  en  fonction  de  deux  variables  p,  p, 
par  les  expressions  suivantes  : 


^-- 

=  A(p- 

-a) 

'"(Pi- 

-ay, 

y- 

-Bfp- 

-b) 

■"{?,■ 

-by\ 

Z-- 

-C(p- 

'C  ) 

"M  pi 

-  cy. 

Je  dis  d'abord  que  les  courbes  (p),  (p,)  tracent  sur  ces  surfaces 
un  système  conjugué.  On  vérifie  en  effet  que  les  trois  coordonnées 
satisfont  à  l'équation 


(M) 


ip- 


='),> 


àp 


Il  suit  de  là  que,  si  l'on  cherche  l'équation  des  lignes  asympio- 
liques  en  appliquant  la  formule  (aS),  cette  équation  ne  contiendra 
pas  de  terme  en  d^  rfp,.  En  faisant  le  calcul,  on  obtient  en  effet 
l'équation  différentielle 


[a-  .p)^6-p),c-p)        ^a-p,)ib-p,){c~a,) 
s'intègre  dans  tous  les  cas  par  des  quadratures,  mais  dont  l'in 
■aie  est  algébrique  toutes  les  fois  que  le  quotient - 


tég 

le  carré  d'im  nombre  commensurable. 

Dans  le  cas  particulier  où  m  est  égal  ; 
p,  P)  et  trouver  l'équation  de  la  surface,  qui 


«(,« 


1  peu; 


l  clir 


{i}' 


X     ('— )  + 


«-«)^(5)    (a-b)^{a 


'b)(b--c){a~c). 


On  reconnaît  les  surfaces  létraédrales,  dont  Lamé  a  commencé 
l'étude  dans  son  Examen  des  différentes  méthodes  employées 
pour  résoudre  les  problèmes  de  Géométrie,  publié  en  i8i8,  et 
qui,  depuis,  ont  été  l'objet  des  travaux  de  nombreux  géomètres, 
parmi  lesquels  il  faut  citer  plus  particulièrement  M.  de  la  Gour- 
nerie.  L'équation  (35)  se  réduit  alors  à  celle  qui  a  été  intégrée  par 
Euler  et  qui  donne  l'addition  des  fonctions  elliptiques.  Parmi  les 
formes  si  nombreuses  que  l'on  peut  donner  à  son  intégrale,  nous 
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choisirons  la  suivante 


0_ 


a)(c-i)        • 

où  a.,  p,  Y  désignent  trois  constantes  arbitraires  dont  la  somme  est 
nulle. 

En  changeant  légèrement  les  notations,  cela  donne  le  résultat 
suivant. 

Les  lignes  asyinptotiques  ds  la  surface  téiraédrale 

a)"- (S)"-  (c)-'-' 

sont  déterminées  par  l'équation 


M0-^(^-^^(^ 


Ofi  «,  p,  V  sont  trois  constantes  arbitraires  dont  la  somme  est 
nulle.  Leurs  projections  sur  un  des  plans  coordonnés,  le  plan 
des  y  z  par  exemple,  ont  pour  équation  (') 


^^^'^Kif-^Kif 


H3.  Les  formules  (33)  déterminent  un  grand  nombre  de  sur- 
faces difTérentcs;  elles  conviennent  en  particulier  à  la  surface  de 
Steiner  pour  m^  «  =  a,  à  la  surface  des  centres  de  courbure  de 
l'ellipsoïde  pour  m  =^  |,  n  =  ^,  ....  Nous  remarquerons  qu'elles 
conservent  la  même  forme,  lorsqu'on  substitue  les  coordonnées 
tangentielles  aux  coordonnées  ponctuelles.  Soit,  en  effet, 


h^Y-i 


^^Z^i^o 


(')  Les  lignes  asymptoUqucs  des  surfaces  tiitraédrales  ont  été  déterminées  en 
premier  lieu  par  M.  Lre  [voir  l'article  Ueàer  die  Reciprocitàts-Verhâltniîse  des 
Beye'schen  Complexes  {GàUingen  Nachrichten,  pp.  53-6G;  1870)].  La  méthode 
indiquée  ici  a  été  développée  par  l'auteur  dans  le  Bulletin  des  Sciences  mathé- 
matiques, t.  I,  ]"  série,  p.  355;  1870. 
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l'équation  du  plan  tangent;  ;/,  c,  w  seront  déterminés  par  les  trois 
équations 


(.0  — 

ct) 

'-'"(Pi- 

-«)■-" 

A( 

[a- 

-h,ia- 

-c) 

<P- 

b) 

'-'"(Pi- 

-  il'-" 

H( 

-»)(»■ 

-«) 

(P- 

■c) 

■-(w- 

-c)i-« 

on  obtient  des  surfaces  qui  coïncident  avec  leur  polaire  réciproque 
par  rapport  à  la  surface  du  second  degré 


A_^(a-b){a-c)^  ■B'^{b-a)(b-c)^  m,c-a){c-b)       '" 

Dans  ce  cas  encore,  l'équation  différentielle  des  lignes  asjmpto- 
tiques  se  réduira  à  celle  d'Euler  (  '  ). 

114,  En  terminant  ce  sujet,  nous  indiquerons,  entre  la  théorie 
des  lignes  asjmptotiques  et  celle  des  équations  linéaires  aux  dé- 
rivées partielles,  des  rapprochements  analogues  à  ceiix  qui  font 
l'objet  des  n""  84  et  107.  Une  famille  de  lignes  asympto tiques 
pouvant  être  considérée  comme  un  système  qui  est  à  lui-même  son 
propre  conjugué,  le  théorème  du  n"  107  nous  donne  immédiate- 
ment le  suivant  : 

Si  les  coordonnées  x,  y,  s,  (  ou  u,  c,  iP,p,  considérées  comme 
des  fonctions  de  a  et  de  p,  satisfont  à  une  équation  linéaire  de 
la  forme  {i6)  pour  laquelle  les  caractéristiques  sont  confon- 

(')  On  pourra  consulter  une  Note  sur  les  lignes  asymptotiques  de  la  surface 
des  ondes  (Comptes  rendus,  t.  XCVII,  p.  loSg;  iS83)  où  l'on  trouvera  une 
général  Isa  tion  de  la  méthode  qui  est  employée  dans  les  derniers  numéros  de  ce 
Chapitre. 
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SYSTÈMES    OONJUGrUliS.  —  LIGNES    ASYMPTOTIQUES.  1^5 

dues,  les  caractéristiques  de  cette  équation  tracent  sur  la  sur- 
face une  des  deux  familles  de  lignes  asymptotiques.  En  parti- 
culier, si  elles  satisfont  à  une  équation  de  la  forme 

(3C)  ^  +  °;r.  +  '=;^-^"^  =  ''' 

les  lignes  a  =  const.  sont  asymptotiques. 

Cette  dernière  partie  de  la  proposition  se  vérifie  immédiatement, 
à  l'inspection  de  l'équation  (a5)i  dans  laquelle  le  coefficient  de 
d^^  devient  nul,  en  vertu  de  l'hypothèse. 

Toutes  les  fois  que  l'on  aura  une  équation  linéaire  de  la 
forme  (36)  et  que  l'on  en  connaîtra  quatre  solutions  hnéairemcnt 
indépendantes,  le  théorème  précédent  permettra  d'obtenir  une 
surface  sur  laquelle  on  connaîtra  une  des  deux  familles  de  ligues 
asymptotiques. 


y  Google 


CHAPITRE   III. 


Division  de  la  surface  en  carrés  infinimeHt  petits.  —  Systèmes  isothermes  et  coor- 
données symétriques.  —  Cartes  géographiques.  —  Résolution  du  problème  pour 
les  snrfaces  de  réyolntion  et  les  surfaces  du  second  degré.  —  Systèmes  isollicrmes 
dans  le  plan. 


HS.  Après  avoir  donné  les  propriétés  les  plus  simples  des 
systèmes  conjugués,  nous  allons  considérer  les  systèmes  ortho- 
gonaux et  particulière  ment  les  systèmes  à  la  fois  orthogonaux  et 
isothermes.  Nous  recherchons  d'abord  tous  les  systèmes  de  coor- 
données orthogonales  permettant  de  diviser  la  surface  en  carrés 
infiniment  petits. 

Soit 

rfï'  =  A2  diû  -h  C  d\fl 

l'expression  de  l'élément  linéaire;  A.  et  C  seront  des  fonctions 
données  de  m  cl  de  c 

k-^f{u,  V),         C^.otu,   V). 

Considérons  (Jlg'.  6)  quatre  lignes  coordonnées  de  chaque 
famille  ;  (A),  (A,),  (B),  (B.),  correspondantes  aux  valeurs 

Ko,     uo  +  "^«o,     "7     "  -^  du 

de  M,  et(C),  (C|),  (D),  (Di),  correspondantes  aux  valeurs 

de  f.  Elles  déterminent  évidemment  quatre  rectangles  iofuiiment 
petits  (1),  (a),  (3),  (4)-  Cherchons  s'il  est  possible  de  disposer  de 
</«,  dv,  dug,  cJi'fl,  de  telle  manière  que  ces  rectangles  soient  tous 
des  carrés.   La  considération  de  chacun  d'eux  nous  donnera  les 
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t3(i(a,  v)de^f(ua,  v)dut, 
■■f{ii,  i'(i)rfpo  =/(«>  fi)du, 
f{u,   1) ) rfit  =  tf> ( «,  i')di'. 

Ces  éqiiaûoas,  au  nombre  de  quatre,  ne  contiennent  cjiie  trois 
inconnues,  les  rapports  de  du,  dp,  du^,  dvo-  L'élimination  de  ces 
rapports  conduira  à  une  condition,  que  l'on  obtient  d'ailleur.i 
iinmi^diatement  en  multipliant  membre  à  membre  toutes  les  lîqua- 
{ions.  On  trouve  ainsi 

/(Ko,    ",)/(»,    O   __/(»,    ^,)f{'h,    <■) 


Donnons  dans  cette  relation  à 
quelconques.  Elle  prend  la  forn 


l'a  des  vaiem 


;l,  ])ar  conséquent,  on  devra  avoir 


A=/(«, 


î.  désignant  une  fonction  quelconque  de  u  et  de  t'. 

Si  Ton  substitue  ces  valeurs  de  A  et  rie  G  dans  l'cîcmcnt  linéaire, 
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on  obtient  la  aotivelle  expression 

ou,  plus  simplement, 

([)  ds^=  l'-{du"i-hdul), 

en  posant 

u,  =  fi{u)du.         „  =  /«,(.)*. 

Réciproquement,  toutes  les  fois  que  l'élément  linéaire  pourra 
être  ramené  à  la  forme  précédente,  la  surface,  nous  le  savons 
(n"  65),  sera  divisible  en  carrés  infiniment  petits  par  les  îignes 
coordonnées, 

H6.  Nous  avons  déjà  rencontré  plusieurs  surfaces  sur  lesquelles 
il  existe  des  systèmes  orthogonaux  et  isothermes;  nous  allons 
maintenant  démontrer  que  l'élément  linéaire  d'une  surface 
quelconque  peut,  d'une  infinité  de  manières,  être  ramené  à  la 
forme  (i).  Pour  comprendre  la  méthode  suivante,  il  suffit  de 
remarquer  que,  si  l'on  substitue  à   H(,  c,  les  variables  complexes 

ia  formule  ([)  se  présente  sous  la  forme 

(a)  rfs==  Xdad'f. 

Cela  posé,  considérons  une  surface  quelconque  dont  l'élément 
linéaire  soit  donné  sous  la  forme  la  plus  générale 

ds''—  Edu^'t-  il'  diido-hGdv^. 

Posons,  pour  abréger, 

1P=EG  — F^ 

et  excluons  le  cas,  qui  d'ailleurs  ne  peut  se  présenter  pour  des 
surfaces  réelles,  on  EG — F^  serait  nul  et  où  l'élément  linéaire 
serait  un  carré  parfait  ('),  On  pourra  décomposer  l'élément  li- 


(')  L'élément  linéaire  n'est  un  carré  partait  que  dans  le  cas  où  la  surface  est 
une  développable  circonscrite  au  cercle  imaginaire  de  l'infini.  En  elTet,  supposons 
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néalre  en  deux  facteurs  et  écrire 

Si  nous  égalons  à  zéro  successivement  les  deux  facteurs,  nous 
aurons  deux  équations  différentielles.  Soient 

les  intégrales  de  ces  équations;  elles  définiront  deux  familles  de 
lignes  imaginaires  tracées  siir  la  surface  et  dont  l'arc  sera  égal  à 
zéro.  On  aura,  comme  on  sait, 

(3)  '  ^  '"'  > 


f  d^=  v/'/Ërfw-^  ^-—^di>\ 


ds'  ---■  (mdu  -J-  Il dv' ) . 
le  facteur  i^ui  rend 


une  différentieîle  ex 
On  pourra  poser 


h  sera  une  fonction  de  p  et  d'une  seconde  coordonnée  curviligne  a  permettant  de 
(lélinif,  avec  p,  les  différents  points  de  la  surface.  Les  coordonnées  rectangulaires 
X,  y,  3  d'un  point  quelconque  de  la  surface  devront  satisfaire  aux  deux  équations 

!(£)■- (-£)■-(£)■- 

I  da:  dx       dy  dy        ds  ds  _ 
\  <)!t  à^       ôci   dp        dx  à^  ^  "■ 

En  différentiant  la  première  par  rapport  il  a  et  à  ^,  on  obtient 

idx  d'ir  ày  d'y  ds  d's    __ 

ds   dx'  dx   dx'  àx  da?     ~    ' 

]  àx    ifx        dv    d'y    ^  ds    d^s    _ 
[  ai  dxd^  "*"  di  dxd^    ■    dx  dxd^  "  "' 

Si  l'on  différentje  la  seconde  des  formules  (  s  )  par  rapport  k  x,  on  aura,  en  tenant 
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[I  et  V  étant  des  facteurs  convenaLlenieaL  choisis;  a,  fi  sont  é 
demment  des  fonctions  de  «  el  de  c  mdcpendantus  l'une  de  l'aut 
car  leur  déterminant  fonctionnel 


est  différent  de  zéro.  Si  on  les  prend  comme  nouvelles  variable? 
la  multiplication  des  deux  formules  précédentes  nous  donnerii 
]>our  l'élément  linéaire  de  la  surface,  l'expression 

ds^  -  —  d:t.  d^ 

on,  en  changeant  les  notations, 

{',)  ds^=l^d-j.d^. 

ciimpls  de  I.1  seconde  Éyuation  (3), 

dr  d^       dy  d'y    .    dz  d's  _ 

].a  compsiai^Hn  des  équat  ons  prec   lentes  nous  montre  que  l'on  aura  deux  so 

dj!         ôv  àz  _^ 


àx        ày         as  ' 
en  intégrant, 

^£.  ^  ^ 

/m  '~  /.{'?)"  âW 

e  par  —  la  valeur  commune  de  ces  rapport; 

I  3.  =  /(P)«'-l-9(P}, 

ces   valeurs  de  a:,  y,  s  salisfonL  aus  éqtu 
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Nous  aurons  souvent  à  employer  le  système  des  variables  a,  ^ 
qui  ont  reçu  le  nom  de  coordonnées  symétriques.  Dans  le  cas 
d'un  élémeut  linéaire  réel,  on  peut  évidemment  supposer  que  les 
variables  a  et  ^  soient  imaginaires  conjuguées,  ainsi  que  les 
facteurs  |j.  et  v.  Supposons,  par  exemple,  que  l'on  ait  obtenu  des 
fonctions  a  et  fA  vérifiant  la  première  équation  (3);  si  l'on  change 
i  en  —  I,  on  voit  que  les  imaginaires  conjuguées  de  a  el  de  [j: 
donnent  une  solution  de  la  seconde  équation. 

117.  Supposons  que  l'élément  linéaire  ail  été  mis  de  deux  ma- 
nières différentes  sous  la  forme  (4)  et  que  l'on  ait  à  la  fois 

(5)  ds"-  =  \^  d%  dp  =  X'2  dx'  d^'. 

Nous  allons  montrer  que  cette  équation  ne  peut  avoir  lieu  que 

si  a',  p'  dépendent  respectivement  d'une  seule  des  variables  a,  ^, 

En  cfTct,  si  l'on  suppose  a',  ^'  exprimés  en  fonction  des  variables 


■.B    avoir  mullipli,;es    pa,-  /{?),/,(?>> 

Si  on  ies  multiplie  par  /',  /{,  f-î,  on  trouvera  de  même,  en  les  ajoutant, 
uu,  en  tenant  compte  de  la  seconde  équation  (7), 

(8)  i/'(P)+r/;(f)+«/,'<P)-^  (?/+?,/, +  »,/.). 

L'équation  (9)  s'obtient  en  prenant  la  dérivée  de  l'équation  (8)  par  rapport  à  p. 
La  surface  est  donc  l'enveloppe  du  plan  déllni  par  l'équation  (8).  Or,  d'après  la 
première  des  formules  (7),  ce  plan  est  tangent  au  cercle  de  l'infini. 

Les  seules  surfaces  pour  lesquelles  l'élément  linéaire  soit  un  carré  parfait  sont 
donc  les  développables  circonscrites  au  cerele  de  l'infini.  Les  arêtes  de  rebrousse- 
ment  de  ces  développables  sont  des  courbes  dont  toutes  les  tangentes  rencontrent 
le  cercle  à  l'infini  et  qui  satisfont  à  l'équation 

dx'  +  dy'  -4-  dz'  =  0. 
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indépendantes  a,  p  et  si  l'on  remplace  les  différentielles  dx',  dp' 
par  leurs  valeurs 


l'identité  (5)  nous  donnera  les  trois  équations 

^'^'  tË  -  ^  ^  -  à^  à^        ^  ^  _  2l 

d'à    d3.   ~°'  dp    ô^   ~"'  àt    à^  "^  dp     da  ~  X's' 

La  première  ne  peut  avoir  iieu  que  si  a'  on  |3'  dépendent  de  la 
seule  variable  a,  et,  en  tenantcompte  delà  seconde,  on  aies  deux 
solutions 

Nous  oblciions  donc  le  théorème  suivant  : 
Lorsqu'on  aura,  mis  l'élément  linéaire  sous  la  forme 
ds-  =  \^dx  rfp, 

on  ne  pourra  conserver  cette  forme  de  l'élément  linéaire  que 
si  l'on  substitue  aux  variables  a,  ^  les  variables  a',  ^'  déter- 
minées par  l'un  ou  l'autre  des  systèmes 


H8.  Des  coordonnées  symétriques  oa  passe  immédiatement 
aux  systèmes  isothermes.  Reprenons,  en  effet,  la  formule  (4)  et 
remplaçons  a,  p  par  les  expressions  suivantes 

elle  donnera 

(li)  ds'--  /.^(du^-hdv^). 

C'est  la  forme  de  l'élément  linéaire  qui  caractérise  les  systèmes 
isothermes.  En  appliquant  à  ces  systèmes  les  propositions  déjà 
démontrées  pour  les  coordonnées  symétriques,  on  peut  énoncer 
les  théorèmes  suivants  : 

1°  Sur  toute  sur/ace  il  existe  une  injinité  de  systèmes  ortko- 
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gonaux  et  isothermes.  On  les  obtient  par  l'intégration  com- 
plète de  l'équation 

da^  =  o. 

2"  Lorsqu'on  a  obtenu  un  système  isotherme  (ii,  r),  on  passe 
à  tout  autre  système  isotherme  (u',  v') par  l'emploi  de  l'un  ou 
Vautre  des  systèmes  de  formules 

^^'^  ,«•-/.'=/,(.-.-.); 

^u'  +  i.'=  f(u-iv), 

et  par  conséquent  la  connaissance  d'un  seul  système  orthogonal 
et  isotherme  tracé  sur  la  surface  entraîne  celle  de  tous  les 
autres  systèmes  semblables  tracés  sur  la  même  surface. 

Ii9.  La  ihéorîe  des  coordonnées  symétriques  ot  des  systèmes 
isothermes,  qu'on  peut  faire  remonter  au  premier  Mémoire  (')  de 
Gauss,  publié  en  1825,  doit  son  origine  â  l'étude  d'une  belle 
question  de  Géométrie  pratique,  celle  du  tracé  géographique  d'une 
surface  sur  une  autre,  et  plus  particulièrement  sur  le  pian.  La 
théorie  des  caries  géographiques  avait  été  l'objet  d'importants 
travaux  de  Lambert,  d'Eider,  de  Lagrange.  Comme  il  est  impos- 
sible (n"  72)  de  représenter  une  portion  de  la  sphère,  ou  de 
toute  autre  surface  non  développable,  sur  le  plan,  de  manière 
à  conserver  les  longueurs  des  arcs,  on  s'était  surtout  attaché 
aux  modes  de  représentation  qui  conservent  les  angles,  tels 
que  la  projection  sléréographique,  la  projection  de  Mercator. 
Ces  modes  de  représentation  ont  la  propriété  fondamentale  d'é- 
tablir la  similitude  des  éléments  infiniment  petits  qui  se  corres- 
pondent sur  les  deux  surfaces.  Si  l'on  considère  en  efTet  deux 
triangles  correspondants  infiniment  petits,  on  pourra  les  assimiler 


(')  Gauss,  Allgemeiite  Aufîosung  der  Au/gabe  die  Tkeile  einer  gegebenen 
Fldcke  auf  einer  andern  gegebenen  Flàche  so  abzubilden  dass  die  Abbiidung 
deni  Abgebildeten  in  deit  kîeinsten  Tkeilen  àhnlich  ivii-d  (Œuvres  complètes, 
t.  IV,  p.  193). 
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à  deux  triangles  reclilignes  et,  comme  ils  seront  équiangles,  leurs 
côtés  homologues  seront  proportionnels.  Réciproquement,  si  deux 
surfaces  se  correspondent  point  par  point,  de  telle  manière  que 
leurs  éléments  linéaires  soient  liés  par  la  relation 
ds^  i=  \^  ds'^, 

et  si  l'on  considère  sur  une  d'elles  une  région  assez  petite  pour 
que  l'on  puisse  y  faire  abstraction  de  la  variation  de  X,  les  lignes 
correspondantes  tracées  sur  les  deux  surfaces  seront  dans  un 
rapport  constant;  par  conséquent  deux  triangles  correspondants 
infiniment  petits  seront  semblables,  et  les  angles  se  conserveront 
quand  on  passera  d'une  surface  à  l'autre. 

On  peut  établir  celle  proposition  d'une  manière  plus  rigoureuse 
en  cherchant  l'angle  de  deux  courbes  tracées  sur  une  surface  quel- 
conque. Supposons  que  l'on  se  déplace  à  partir  d'un  point  de  la 
surface  dans  deux  directions  différentes  et  désignons  par  les  carac- 
téristiques d,  S  les  différentielles  relatives  à  ces  deux  déplace- 
ments. Soit 

(7j2  ^  E  rfitî-h  2F  rfw  * -H  G  rfv' 

l'expression  de  l'élément  linéaire.  Les  formules 


nous  donneront 

(9)     d3;îa!-hdj'Zj-'i-dzoz  =  Eduàu^F(duè^-\-dviu)^Gdi'^<' 

et,  par  conséquent,  l'angle  V  des  deux  directions  sera  détermi 
par  la  formule 

r^cv-  E  du  ou  +  Fidu  Sv  4-  dv  Su)  -i- G  dv  Sp 


^E  dii^+  2P  dudf  -h  G  df^  \/ë^u^-^  1 

On  volt  qu'il  dépend  seulement  des  rapports  de  E,  F,  G  et 
demeure  le  même  quand  l'élément  linéaire  tout  entier  est  mul- 
tiplié par  une  fonction  quelconque  de  u  et  de  c. 

120.  Comme  l'élément  linéaire  du  plan  est  réductible  à  la  forme 
ds^^da^-i-dp, 
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le  proLlème  du  tracé  géograpSiiquc  d'une  surface  quelconque  sur 
le  plan  peut  être  formulé  comme  il  suit  : 

Mettre  l'élément  linéaire  de  la  sur/ace  sous  la  forme 

c'est-à-dire  déterminer  sur  la  surface  un  système  orthogonal  et 
isotherme. 

Et  il  résulte  des  développements  précédents  que,  lorsqu'on  con- 
naîtra une  solution  de  ce  problème,  on  pourra  obtenir  toutes  les 
autres  sans  aucune  intégration . 

Nous  avons  vu  que,  sur  toute  surface  de  révolution,  les  mé- 
ridiens et  les  parallèles  forment  un  système  isotherme.  On  saura 
donc  résoudre  le  problème  pour  toutes  les  surfaces  de  révolution. 

Considérons,  par  exemple,  la  sphère  poiir  laquelle  on  a 

( 


(ni 

ds'-=du^^ 

Posons 

m- 

l',;lcmcntl 

inéairc  <kïie 

Si  l'on  fait  correspondre  au  point  (;i,  c)  de  la  sphère  le  point 
du  plan  dont  les  coordonnées  rectangulaires  sont  x,  y,  on  ob- 
tiendra un  mode  de  tracé  dans  lequel  les  méridiens  faisant  des 
angles  égaux  seront  représentés  par  des  droites  parallèles  équidi- 
stantes,  el  les  parallèles  par  des  droites  perpendiculaires  aux  pré- 
cédentes. C'est  la  projection  de  Mercator,  Elle  offre  l'avantage, 
autrefois  très  apprécié  pour  les  cartes  marines,  de  faire  corres- 
pondre aux  loxodromies  (courbes  qui  coupent  tous  les  méridiens 
sous  un  angle  constant)  des  droites  de  la  carte. 

Si,  au  contraire,  on  posait 

du    _  (/?  __  .  " 
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i'éiément  linéaire  deviendrait 


h/.=  )^ 


{dp^~\-  ;/^d'ji^). 


En  faisant  correspondre  au  point  («,  c)  le  point  du  plan  dont 
les  coordonnées  polaires  sont  p  et  tu,  on  aura  un  tracé  géographique 
dans  lequel,  aux  méridiens  correspondront  des  droites  concou- 
rantes, et  aux  parallèles  les  cercles  concentriques  du  plan  coupant 
toutes  ces  droites  à  angle  droit.  C'est  le  tracé  que  l'on  obtiendrait 
en  faisant  la  projection  stéréographique  de  la  sphère  d'un  point  de 
vue  placé  au  pôle. 

121,  Considérons  maintenant  une  surface  du  second  degré  re- 
présentée par  l'équation 

On  peut  la  regarder  comme  une  surface  tétraédrale  (n"  112)  et 
prendre,  pour  les  coordonnées  a;,  y,  z  d'un  quelconque  de  ses 
points,  les  expressions  suivantes  : 


V'- 


-p)t'»-pl) 


{a~b)(a 


■^       Y     {b-a)(b- 


,        -y     {c-a)(c~b) 

Nous  savons  déjà  que  les  courbes  (p),  (pi)  forment  un  système 
conjugué.  Ce  système  est  aussi  ortliogonal,  car  les  formules  pré- 
cédentes permettent  de  vérifier  l'équation 

dx  dx        dy    dj        dz   àz 
dp  dpi         dp  (Jpi        dp  (■;pi 

Le  système  (p,  p,),  étant  à  la  fois  orthogonal  et  conjugué,  est 
donc  formé  des  lignes  de  courbure  de  la  surface.  Les  fonmdes  (i4) 
nous  permettent  aussi  de  calculer  l'élément  linéaire  donton  obtient 
l'expression  suivante  : 


(i5)  ds^^ 


|;(«-p)(6-p)(c-p,    («_p,)(&_p,)(c.-poJ 
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Poson 

,/frfp 

A- 

,)(S-pXc~ 

?) 

,tla 

Son 

„,le(.5)cle, 

'iendi 

Pi)(&-?i)(c-pi) 


On  a  donc  un  aystème  orthogonal  et  isotherme;  son  emploi 
permettra  de  faire  la  carte  de  toute  région  tracée  sur  la  surface  du 
second  degré  {'). 

Il  résulte  du  calcul  précédent  que  les  surfaces  du  second  degré 
sont  divisibles  en  carrés  infiniment  petits  par  leurs  lignes  de  cour- 
bure. Cette  propriété  appartient  aussi,  nous  l'avons  déjà  vu,  aux 
surfaces  de  révolution. 

Remarquons  encore  une  propriété  essentielle  de  l'élément  li- 
néaire des  surfaces  du  second  degré.  Dans  la  formule  (if>),  p  est 
une  fonction  de  a,  o,  est  une  fonction  de  p.  L'élément  linéaire 
appartient  donc  au  type  suivant 

(17)  ^^.=  [/(;,)  _F(p)](rf-^=+rf3'), 

qui  se  présentera,  sous  sa  forme  la  plus  générale,  dans  la  théorie 
des  lignes  géodésiques. 

122,  La  théorie  des  surfaces  horaofocales  du  second  degré  con- 
duit à  un  moyen  plus  élégant  que  le  précédent  d'effectuer  le  tracé 
géographique  d'une  surface  du  second  degré. 


Soit 


(a>b>c>o) 


l'équation  d'un  système  de  siirfaces  homofocales.  II  passera  trois 
surfaces  du  système  par  un  point  quelconque  de  l'espace;  l'une 
sera  un  ellipsoïde  correspondant  à  une  valeur  p^  de  X  inférieure 
à  c,  l'autre  un  hyperboloïde  à  une  nappe  correspondant  à  une  va- 


(')  On  pourra  lire,  aa  sujet  de  cette  représentation,  le  Mémoire  de  Jacobi, 
Ueber  die  Abbildung  eines  ungleichaxigen  Ellipsoids  au/  eiiier  Ebene^  bei 
welcher  die  kteinslen  Tkeile ahiiUck  bleiben. {Journalde  Cvelle,  t. LIX, p. ■j.^ ^  1861). 
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leur  p,  de  X  comprise  cnlre  b  el  c,  et  la  troisième  un  hyperlioloïde 
à  deux  nappes  correspondant  à  une  valeur  p  de  X  comprise  entre 
a  el  b.  Par  conséquent,  p,  pi,  ps  constituent  un  système  de  coor- 
données ciirvilignes,  les  coordonnées  elliptiques  de  Lamé,  propre 
à  définir  tout  point  de  l'espace.  On  sait  que  ce  système  est  ortho- 
gonal ;  l'expression  de  l'élément  linéaire  est  la  suivante  : 

OÙ  l'on  a  pose,  poor  abréger, 

/(P)  =  («-P)(^-P)(«-?)- 

En  y  faisant  p^^  o,  on  relroiiverait  la  formule  (i5). 

Le  plan  ^  =;  o  correspondrait  à  l'hypollièse  pï  =  c. 

D'après  cela,  considérons  l'un  quelconque  des  ellipsoïdes  du 
système  orthogonal  et  faisons  correspondre  à  vin  point  quelconque 
(p,  p,  )  de  cet  ellipsoïde  le  point  du  plan  des  xy  qui  a  pour  coor- 
données'elliptiques  p',  p'i  les  quantités  définies  par  les  deus  équa- 
tions suivantes  : 


\/p    —    P;    dp 


^(ï 

-p')(p'-è) 

J^     \'('î-p)(*  — P)(c  — P) 

7W- 

-P',)(i>-P'i) 

/•''                l/p,-p,<I? 

y.  i'i«-pi)(»-F.)(?.-o) 

Il  résulte  de  la  formule  (18)  que  les  éléments  linéaires  des  deux 
surfaces  sont  proportionnels  ;  ds,  ds'  désignant  les  arcs  correspon- 
dants sur  l'ellipsoïde  et  sur  le  plan,  on  aura 


La  correspondance  établie  donne  donc  un  nouveau  tracé  géogra- 
phique de  l'ellipsoïde  sur  le  plan,  tracé  que  l'on  peut  caractériser 
en  remarquant  que,  si  l'ellipsoïde  s'aplatit  en  demeurant  constam- 
ment homofocal  à  lui-même,  la  région  représentée  vient,  à  la  limite, 
se  confondre  avec  la  carte  elle-même. 


y  Google 


DES    SYSTEMES   ORTHOGONAUX   KT    ISOTHERMES.  iSç) 

123.  Revenons  aux  propriétés  générales  des  systèmes  iso- 
thermes. Si  l'on  connaît  sur  une  surface  quelconque  un  seul  de  ces 
systèmes,  on  pourra  tracer  sur  celte  surface  non  seulement  les 
autres  systèmes  isothermes,  mais  encore  une  infinité  de  systèmes 
orthogonaux.  En  effet,  la  connaissance  d'un  seul  système  iso- 
therme permet  de  faire  la  carte  de  la  surface  sur  le  plan  avec  con- 
servation des  angles  et  similitude  des  éléments  infiniment  petits. 
Par  conséquent,  à  tout  système  orthogonal  tracé  dans  le  plan,  cor- 
respondra sur  la  surface  un  système  orthogonal.  Si,  déplus,  ce  sys- 
tème est  isotherme  et  divise  le  plan  en  carrés  infiniment  petits, 
cette  propriété  appartiendra  au  système  correspondant  de  la  sur- 
face qui  sera,  par  conséquent,  isotherme. 

Il  résulte  de  là  que  nous  pouvons  nous  borner  à  étudier  sur  une 
surface  plane  les  questions  relatives  à  la  siihstitution  d'un  système 
isotherme  à  un  autre.  Désignons  par  X,  Y  les  coordonnées  rectan- 
gulaires d'un  point  du  plan  et  posons 

z  =  x-i-n',      V-.  X  -iY. 

I^'élément  linéaire  du  plan  aura  pour  expression 

(19)  t/S'==  (ÏLd'L, 

et,  si  l'on  désigne  de  même  par  z,  j' les  variables  complexes 


les  formules  qui  permettent  de  passer  au  système  isotherme  îe  plu; 
général  seront 


■L=J{z),         Z'=A(„-'), 


('-0  z  =  /(^').      z'  =  /i(-^); 


si  l'on  veut  que  les  nouvelles  variables  x,y  soient  réelles  en  même 
temps  que  les  anciennes,  il  faudra  évidemment  que  les  fonctions 
/,  /]  soient,  dans  les  deux  cas,  imaginaires  conjuguées.  Pour 
étudier  géométriquement  les  formules  précédentes,  nous  les  con- 
sidérerons comme  définissant  un  mode  de  transformation  qui  fera 
correspondre  à  un  point  m{_x,  y")  ^xa.  autre  point  M(X,  Y)  du 
même  plan. 
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Nous  savons  déjà  que  les  deux  modes  de  transforma  Lion  définis 
par  les  formules  (ao)  ou  (ai)  conservent  les  angles  et  assurent  la 
similitude  des  éléments  infiniment  petits  correspondants.  Mais  il 
y  a  ici  une  distinction  essentielle  à  faire  entre  les  deux  systèmes  de 
formules. 

Supposons  que  le  point  m  décrive  une  certaine  courbe^  soit  ds 
la  différentielle  de  l'arc  de  cette  courbe  et  m  l'angle  de  sa  tangente 
avec  l'axe  des  .x.  Les  formules 

dj;  =  ds  costi),         dy  =  ds  s'inw 


Désignons  de  même  par  dS  et  Ù,  les  quantités  analogues  relatives 
à  la  courbe  décrite  par  le  point  M(X,  Y).  On  aura  également 

(■j3)  dZ  =  dSe'^,        d7.'=  dSe-'^. 

Reportons -nous  maintenant  aux  formules  du  premier  sys- 
tème {20),  EUes  donnent 

dl-^/'(^)dz,        dl'^-f;{z')dz': 

d'où  l'on  déduit,  en  multipliant, 

(2i)  ds^  =  /'iz)/;(z-)d~\ 

et  en  divisant 

(.5)  '"''"' TliT')'""- 

Donc,  si  l'on  considère  deux  points  correspondants  m,  M  des 
deux  figures,  les  tangentes  en  ces  points  à  deux  courbes  corres- 
pondantes quelconques  font  entre  elles  un  angle  constant;  par 
suite,  à  deux  courbes  de  la  première  figure  se  croisant  en  m  corres- 
pondront deux  courbes  de  la  seconde  se  croisant  en  M  et  y  faisant 
un  angle,  non  seulement  égal  à  celui  des  deux  premières  courbes, 
mais  ayant  aussi  le  même  sens  de  rotation.  Si  le  point  de  la  pre- 
mière figure  décrit  une  petite  courbe  fermée  autour  du  point  m, 
le  point  correspondant  de  ta  seconde  figure  décrira  aussi  une 
courbe  fermée  autour  de  M  et,  de  plus,  les  deux  courbes  corres- 
pondantes seront  parcourues  dans  le  même  sens. 
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Il  n'en  est  plus  de  même  si  l'on  emploie  les  formules  (21);  en 
effet,  la  transformation  qu'elles  définissent  se  ramène  à  celle  qui 
correspond  aux  formules  (20),  précédée  ou  suivie  d'une  rotation 
de  180"  autour  de  l'axe  des  x;  par  conséquent,  dans  cette  seconde 
transformation,  les  sens  de  rotation  de  tons  les  angles  et  de  tons 
les  parcours  seront  changés. 

124.  Contentons-nous  d'étudier  les  formules  (20)  et  considé- 
rons seulement  les  systèmes  isothermes  réels,  c'est-à-dire  ceux 
pour  lesquels  les  fonctions/,/)  sont  imaginaires  conjuguées.  Nous 
pourrons  dire  alors  qu'à  toute  fonction  de  l'argument  complexe 
z  correspond  un  système  isotherme,  et  nous  aurons  la  proposition 
suivante,  dont  on  fait  un  fréquent  usage  : 

Les  courbes  planes  qu'on  obtient  en  égalant  à  des  constantes 
la  partie  réelle  et  la  partie  imaginaire  d'une  fonction  quel- 
conque /(a)  de  la  variable  complexe  z:=x  -\-yi  forment  un 
système  orthogonal  et  isotherme.  De  plus  la  formule 

qui  donne  deux  équations  réelles,  définit  un  mode  de  transfor- 
mation avec  conservation  de  la  grandeur  et  du  sens  de  rotation 
des  angles. 

Considérons,  par  esemplej  la  fonction 


Ce  sont  les  formules  de  la  transformation  par  rayons  vecteurs 
réciproques  où  l'on  aurait  changé  jk  en  — y.  Cette  dernière  trans- 
formation serait  définie  par  la  relation 
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qui  se  ratLache  aux  formules  (ai);  et  elle  appartient  par  conséquent, 
comme  l'indique  le  nom  d'inversion  sons  lequel  elle  esl  souvent 
désignée,  au   groupe  général  des  représentations  conformes  qui 
changent  le  sens  de  rotation  des  angles  et  des  parcours. 
La  transformation  définie  par  la  formule 


où  «,  b,  c,  d  sont  des  constantes,  se  rapproche  de  l'inversion  en 
ce  qu'elle  fait  correspondre  un  cercle  à  un  cercle;  mais  elle  s'en 
distingue  en  ce  qu'elle  conserve  les  sens  de  rotation  des  angles  et 
des  parcours,  c'est-à-dire  assure  la  similitude  directe  des  éléments 
infiniment  petits.  Cette  transformation  joue  un  rôle  important 
dans  les  recherches  relatives  à  la  théorie  moderne  des  fonctions. 
Pour  ta  distinguer  de  l'inversion,  nous  lui  donnerons  dans  le 
Chapitre  suivant  le  nom  de  transformation  circulaire.  Elle  se 
ramène  d'ailleurs  à  celle  qui  est  définie  par  la  formule  (26)  pré- 
cédée et  suivie  d'une  translation  ;  elle  peut  aussi  être  remplacée 
par  des  inversions  en  nomhre  pair. 

Le  théorème  général  que  nous  avons  énoncé  peut  prendre  une 
forme  nouvelle  très  importante.  Supposons  qu'on  l'applique  non 
plus  à  f{z),  mais  à  Iog/(s).  La  partie  réelle  de  ce  logarithme  esl 
le  logarithme  du  module  de  /(z)  el  la  partie  imaginaire  l'argu- 
ment de  f{z).  On  obtient  donc  celte  nouvelle  proposition  ; 

Étant  donnée  une  fonction  quelconque  de  la  variable  com- 
plexe z,  les  courbes  d'égal  module  et  d'égal  argument  de  cette 
fonction  forment  un  système  orthogonal  et  isotherme. 

123.  Les  systèmes  orthogonaux  et  isothermes  définis  par  les 
deux  théorèmes  qui  précèdent  jouent  en  Phj'sique  mathématique 
un  rôle  très  important.   J'indiquerai  les   applications  suivantes. 

Soient  A^  et  M  deux  points,  qui  correspondent  aux  valeurs  «*  et 
;  de  la  variable  complexe.  On  a 

p/;  désignant  la  longueur  du  segment  A^M  et  9^  l'angle  que  fait  ce 
segment  avec  l'axe  des  :r.  De  même,  pour  un  point  B^  corres- 
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poodaiïtà  la  valeur  bh  de  la  variable  complexe,  on  a 

p^  désignant  la  longueur  de  B^M  et  0^  l'angle  de  ce  rajon  vecteur 
avec  l'axe  des  x. 

Si  donc  on  considère  îa  fonction 

les  courbes  d'égal  module  auronl  pour  équation 


el  les  eonrbes  d'égal  argument 

De  là  le  théorème  suivant,  qu'il  serait  aisé  de  généraliser  : 

Si  l'on  considère  deux  groupes  de  n  pôles  A,,  A^,  , , . ,  A„  et 
B, ,  Bî,  . . .,  Bh,  les  courbes  lieux  des  points  pour  lesquels  le 
produit  des  distances  aux  premiers  pôles  A,-  est  proportionnel 
au  produit  des  dislances  aux  n  pôles  B,-  ont  pour  trajectoires 
orthogonales  (es  courbes  lieux  des  points  d'oii  l'on  voit  les 
n  segments  AiBj  sous  des  angles  dont  la  somme  est  constante. 

Dans  le  cas  où  les  deux  groupes  ne  contiendront  pas  le  même 
nombre  de  pôles,  les  théorèmes  seront  encore  applicables,  pourvu 
que  l'on  introduise  dans  le  groupe  qui  contient  le  moins  de  points 
un  pôle  multiple  situé  à  l'infini  dans  une  direction  déterminée, 
mais  quelconque. 

Par  exemple,  les  cassiniennes,  lieux  des  points  tels  que  le  pro- 
duit de  leurs  distances  à  deux  foyers  fixes  F,  F'  soit  constant, 
admettent  pour  trajectoires  orthogonales  les  courbes  lieux  des 
points  M  tels  que  la  somme  des  angles  formés  par  les  rayons  vec- 
teurs MF,  MF'  avec  l'axe  des  x  soit  constante.  Ces  dernières 
courbes  sont  des  hyperboles  équilatères  passant  par  les  foyers 
F,  F'. 

H  suffit,  pour  le  démontrer,  de  considéreries  courbes  d'égal  mo- 
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dule  et  d'égal  argument,  relatives  à  la  fonction 


126.   Considérons  maintenant  l'intégrale 


où  c  désigne  une  constante  réelle  et  positive,  et  cherchons  le  sys- 
tème orthogonal  et  isotherme  formé  par  les  courbes  sur  lesquelles 
la  partie  réelle  ou  la  partie  imaginaire  de  cette  fonction  demeure 
constante. 
Posons 

l'intégrale  aura  pour  valeur  a  +  ^i  et  les  deux  familles  du  système 
isolherine  seront  définies  par  les  équations 


Soient  F,  F'  les  points  du  plan  ayant  pour  affises  c  et  —  <;;  JM 
désignant  le  point  dont  l'affixe  est  z,  on  aura 


(28)  ^-c  =  FMe' 


hc  =  FMe'Sif^'', 


et  par  conséquent 

FM==  /•  =  mod(£  — c)  =  cmod[cos(a-t-pi)-i]  =  c[cos'^i- 
F'M  =  /=mod(s+c)  =  cmod[cos(a  +  PO-i-iJ-c[co.p.'. 

on  déduit  de  ces  équations 


On  voit  que  les  courbes  de  la  famille  (p)  sont  des  ellipses  ad- 
mettant pour  foyers  F,  F';  les  courbes  de  la  famille  (a)  sont  les 
hyperboles  homofoeales. 

D'autre  part,  si  nous  employons,  avec  M.  "Weierstrass,  le  sym- 
bole iR  pour  indiquer  la  partie  réelle  d'une  fonction,  l'équation 
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des  ellipses  sera  évidemment 
et  leur  équation  différentielle 


L'emploi  des  formules  (23)  et  (28)  nous  permet  de  transformer 
cette  équation  et  de  lui  donner  la  forme 

M  désignant  l'angle  de  la  tangente  à  la  cnurlje  avec  l'axe  des  œ.  On 
a  donc 

-n        MFai-nMF'a- 


ce  qui  donne  la  eonstriiclion  bien  connue  de  la   tangente  à  l'el- 
lipse. 

Nous    terminerons    ces    applications,    que    l'on  pourrait  varier 
à  l'infini,  en  prenant  la  fonction 


-'(^-é) 


où  c  el  k^  désignent  deux  constantes  réelles  et  positives. 

Les  courbes  obtenues  en  égalant  à  une  constante  la  partie  réelle 
et  la  partie  imaginaire  de  cette  fonction  formeront  un  système  iso- 
therme algébrique  que  l'on  peut  définir  comme  il  suit. 
Posons  : 


-dnH«  +  PO. 
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«t,  par  conscquenL,  si  l'on  désigne  par  /■,  r\  r"  respectivem 
distances  du  point  (xr,  y')  aux  trois  points  en  ligne  droite 


(  >■=  '■  ."("+?.■).» 

(—PO, 

..„„,..,,. 

(--p.'), 

(  ''";^  J»("-HPOtlii 

(»-p.> 

leB  formules  bien  connues 

ciiicn(«  +  <.)+     inasnisj 

,(»+'<.)  = 

dna^  dn(37 -Mï)  H- ^2  end  snfl7  SI 

l(2:-K.)  = 

relatives  à  l'addition  des  fonctions  elliptiques;  si  nous  y  snbsli- 
tuons  les  valeurs  suivantes  de  ^  el  de  a^  +  a 

nous  trouverons,  en  tenant  compte  des  formules  (3o), 
/    /■'-rdn(2pO=    c   cn(apO. 


<3' 


Si  l'on  remplace  ensuite  x  &\.  x-\-a  dans  les  mêmes  formules 
par  les  valeurs  suivantes 

—  a;  =  a+  [ii,         œ -v- a  =  «--pi, 
elles  donneront  les  deux  relations  nouvelles 


0-1) 


/■dn(2«)=    c   cn(2a), 


Les  équations  (3i)  et  (32)  définissent  les  deux  familles  iso- 
thermes. 

Comme  on  devait  s'j  attendre,  ces  deux  familles  sont  repré- 
sentées parla  même  équation,  mais  avec  des  valeurs  différentes  de 
!a  constante  arbitraire.  Elles  se  composent  d'ovales  de  Descartes 
ayant  pour  fojers  communs  les  trois  points 
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La  double  équation  obtenue  pour  chaque  famille  met  en  évi- 
dence une  belle  propriété  des  ovales  donnée  par  M,  Cliasles  dans 
l'Aperçu  historique,  p.  SSa. 

L'équation  différentielle  commune  aux  deiix  familles  d'ovales 

(33)  "*'  ^  '*'' 


v/^<^-«>(-l)    v/^'(--)(-r.) 

Elle  conduit  à  une  construction  géométrique  très  simple  âcs 
tangentes  aux  deux  ovales  qui  passent  en  un  point  M  du  plan. 
L'angle  de  l'une  de  ces  tangentes  avec  l'axe  focal  sera  la  moitié  de 
la  somme  des  angles  que  font,  avec  cet  axe,  les  trois  rayons  vec- 
teurs menés  du  point  M  aux  trois  foyers.  Cette  somme  n'étant  dé- 
finie qu'à  un  multiple  près  de  tt,  la  construction  donnera  bien  deux 
tangentes  rectangulaires. 

127.  Une  famille  de  courbes  isothermes  étant  définie  par  une 
équation  de  la  forme 

le  paramètre  \  de  cette  famille  satisfait  à  l'équation  aux  dérivées 
partielles 

et,  réciproquement,  toute  fonction  )>  vérifiant  cette  équation  donne 
une  famille  isotherme.  Cette  remarqiie  permet  de  traiter  la 
question  suivante  : 

Proposons-nous  de  déterminer  toutes  les  familles  isothermes 
composées  de  cercles.  L'équation  d'un  cercle  écrite  avec  les 
variables  s,  ^  a  la  forme 

(34)  zz'^az-^b^'~^c  =  o, 

et  l'on  obtiendra  la  famille  de  cercles  la  plus  générale  en  prenant 
pour  a,  b,  c  des  fonctions  arbitraires  d'un  paramètre  X.  Si  l'on 
exige  que  cette  famille  soit  isotherme,  il  faudra  que  la  fonction 
X  satisfasse  à  l'équation  (33).  On  est  ainsi  conduit,  par  un 
calcul  facile,  à  l'équation  de  condition 

(35)  (ab--c)(a'z  ■+■  b' z' -h  c' )  —  (ab' ^  iia' —  c')ia's^b's'  -h  c')  =  o, 
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où  «',  b',  c';  a",  b",  c"  désignent  les  dérivées  premières  et  secondes 
de  a,  b,  c  par  rapport  à  \,  et  qui  doit  être  une  conséquence  de 
i'équalion  (34).  Gomme  l'équation  (35)  est  du  premier  degré  seu- 
lement par  rapport  à  s  et  à  z',  elle  doit  être  vérifiée  identiquement 
et  l'on  a 


On  déduit  de  là,  en  négligeant  le  dernier  rapport  et  en  intégrant, 

a=   le  -h  h, 


(,  /(,,  m,  nia  désignant  des  constantes.  L'équation  (34)  prendra 
donc  la  forme 

et  représentera  nécessairement  une  famille  de  cercles  passant  par 
deux  points  distincts  ou  confondus.  Il  est  inutile  maintenant  de 
continuer  les  calculs  et  de  déterminer  l'expression  dec  en  fonction 
de  X;  car  on  sait  que  toutes  les  familles  de  cercles  passant  par  deux 
points  distincts  ou  confondus  peuvent  se  dédiiire  par  une  inversion 
d'une  famille  de  droites  parallèles,  ou  de  droites  concourantes,  ou 
de  cercles  concentriques,  et  sont,  par  conséquent,  isothermes.  De 
plus,  leurs  trajectoires  orthogonales,  qui  sont  des  cercles,  consti- 
tuent également  une  famille  isotherme,  conjuguée  de  la  première 
Nous  retrouverons  cette  dernière  propriété  comme  cas  particulier 
d"un  théorème  général  relatif  aux  cercles  géodésiques  tracés  sur 
une  surface  quelconque. 

Dans  ses  Mémoires  Sur  la  construction  des  caries  géogra- 
phiques, publiés  en  1779  ('),  Lagrangea  étudié  d'une  manière  dé- 
taillée une  belle  question  que  l'on  peut  maintenant  résoudre  en 
quelques  mots.  Considérant  la  Terre  comme  une  sphère  ou  comme 
un  sphéroïde  de  révolution,  Lagrange  se  propose  de  rechercher 
tous  les  tracés  géographiques  dans  lesquels  les  méridiens  et  les  pa- 
rallèles sont  représentés  par  des  arcs  de  cercle.  Comme  les  mé- 
ridiens  et  les  parallèles  forment  deux  familles  isothermes  con- 


:,  Œuvres  complètes,  t.  IV,  p.  637. 
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juguées,  les  résultais  précédents  nous  conduisent  à  la  proposition 
suivante,  qui  donne  la  solution  complète  du  problème  de  Lagrange: 

Les  seuls  tracés  géographiques  pour  lesquels  les  méridiens 
ou  les  parallèles  soient  représentés  par  des  arcs  de  cercle  sont 
ceux  pour  lesquels  ces  deux  systèmes  de  lignes  sont  figurés  sur 
la  carte  par  des  arcs  de  cercle.  On  obtient  tous  ces  tracés,  dans 
le  cas  où  la  Terre  est  supposée  sphérique,  en  combinant  avec 
des  inversions  planes  la  projection  stéréographique  ou  la  pro- 
jection de  Mercator. 
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iiei>rést^i\'tatio«  conforme  des  aiees  plames. 

Énoncé  du  problème.  —  Principe  analytique  sur  leqaei  repose  la  solution.  —  Re- 
présentation conforme  snr  la  région  du  plan  située  au-dessus  de  l'axe  réel  d'une 
aire  plane  à  connexion  simple  limitée  par  des  lignes  droites  ou  par  des  arcs  do 
cercle.  —  Méthode  de  M.  Sohwarz.  —  Application  au  triangle  plan  liinitii  par 
trois  arcs  de  cercle  et  au  triangle  sphérique. 


128.  Nous  avons  reconnu,  dans  le  Chapitre  précédent,  C|ii(;  l'on 
peut  faire  correspondre  à  toute  fonction  Z  ^f{^z)  de  la  variable 
complexe  s  une  méthode  de  transformation  avec  similitude  directe 
des  éléments  infiniment  petits  et  nous  avons  exposé  les  propriétés 
les  plus  élémentaires  des  transformations  en  nombre  illimité  que 
l'on  peut  ainsi  obtenir.  Nous  nous  proposons  maintenant  d'étti- 
dier,  dans  un  cas  assez  étendu,  la  solution  du  problème  suivant  : 

Étant  données  deux  aires  planes  (A),  (A,),  déterminer  la 
fonction  Z  =^f{_z)  qui  permet  d'effectuer  une  représentation 
conforme  de  l'une  des  aires  sur  l'autre,  de  telle  manière  qu'à 
un  point,  pris  dans  l'intérieur  de  l'une  quelconque  des  deux 
aires,  corresponde  un  seul  point  pris  dans  l'intérieur  de 
l'autre,  et  qu'aux  points  pris  sur  le  contour  de  l'une  des  aires 
correspondent  les  points  pris  sur  le  contour  de  l'autre. 

L'examen  de  cette  belle  question  prise  dans  son  énoncé  le  plus 
général  se  rattache  à  la  solution  des  problèmes  les  plus  importants 
de  l'Analjse  et  de  la  Physique  mathématique.  Dans  l'article  21 
de  (')  sa  Dissertation  inaugurale,  Riemann  a  montré  qu'il  est 
toujours  possible  de  la  résoudre.  La  démonstration  de  Riemann 
s'appuie  sur  un  postulatum  auquel  l'jllustre  géomètre  a  donné  le 


I,  Gesainmelte  mathe/naiische  IVerke,  p.  Sg. 
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nom  de  principe  de  Dirichlet.  Dans  différents  travaux,  et  en 
particulier  dans  un  article  inséré  aux  Monatsberichte  (')  de 
l'Académie  de  Berlin,  M.  Schwarz  a  établi  le  théorème  de  Riemann 
sans  employer  le  principe  de  Dirichlet;  mais  la  démonstration  de 
l'éminent  géomètre  n'a  pas  encore  été  publiée  dans  tous  ses  détails. 

On  doit  aussi  à  M,  Schwarz  {')  des  recherches  très  étendues 
relatives  au  cas,  très  important  pour  la  théorie  des  surfaces  mi- 
nîma,  où  les  aires  planes  dont  il  s'agit  d'obtenir  une  représentation 
conforme  sont  limitées  par  des  arcs  de  cercle  ou  des  lignes  droires. 
Nous  nous  proposons  de  faire  connaître  ici  les  principes  de  la  mé- 
thode de  M.  Schwarz, 

Si  l'on  peut  représenter  deux  aires  planes  (A),  (A')  sur  une 
troisième  aire  (A"),  on  pourra  évidemment  les  rapporter  l'une  à 
l'autre  avec  similitude  des  éléments  infiniment  petits.  Le  problème 
de  Riemann  peut  donc  se  ramener  au  suivant  : 

Représenter  une  aire  quelconque  (A)  sur  une  aire  déter- 
minée (A");  par  exemple,  sur  la  surface  d'un  cercle  de  rayon 
donné,  ou  sur  la  partie  du  plan  qui  se  trouve  au-dessus  de 
l'axe  des  x. 

Le  problème  ainsi  posé  n'est  pas  encore  pleinement  déterminé; 
car,  si  l'on  considère,  par  exemple,  la  région  (K)  du  plan  qui  se 
trouve  an-dessus  de  l'axe  des  x,  il  est  aisé  de  reconnaître  qu'elle 
est  applicable  sur  elle-même  d'une  infinité  de  manières,  avec 
similitude  des  éléments  infiniment  petits.  Désignons,  en  effet, 
par  z  la  variable  complexe  et  considérons  la  transformation  définie 
par  la  formule 


(')  H.-A.  Schwab/,  Ueber  die  Intégration  der  partiellen  Differentialgleichuag 
-7— j-  +  -T—  =  0  unter  vorgeschriebenen  Grenz-  und  Unstetigkeits-Bedingungeii 

{Monatsbenchte  der  Berliner  Akademie,  octobre  1870,  p.  767}. 

(')  H.-A.  SciiiïARi,  Ueber  einige  Abbildung$au/gabe/t  {Jour/toi  de  Crelle, 
t.  IJCX,  p.  105-120,  1869). 

Ueber  diej'eiiigeii  Fâlle  in  tvelcheii  die  Gaussiscite  kypergeometrische  Reihe 
eine  aîgebraiscke  Functiort  ihres  vierlen  Elementes  darstellt  {Journal  de 
Crelle,  t.  LXXV,  p.  292;  187a). 
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où  «,  i,  c,  d  sont  des  constantes  réelles.  Soient  s^  el  Zo  les  va- 
riables imaginaires  conjug^uées  de  s  ni  de  Z,  on  aura 


et,  par  conséquent, 

7,_Z    ^   (ad-bc)(,z~z,)_ 

"  f  C3-l-£/)(c3o-1-  1^)' 

si  le  déterminant  «rf — hc  est  positif,  la  transformation,  qui  fait 
correspondre  aux  valeurs  réelles  de  s  des  valeurs  rtiellcs  de  Z, 
fera  aussi  correspondre  aux  valeiu-s  de  z,  dont  la  partie  imaginaire 
est  positive,  des  valeurs  de  Z  jouissant  de  la  même  propriété;  en 
d'autres  termes,  elle  constituera  une  représentation  conforme  de  la 
région  (K)  sur  elle-même.  On  démontrera  aisément,  soit  par  l'Ana- 
lyse, soit  par  la  Géométrie,  qu'il  est  toujours  pos.sible  de  trouver 
une  transformation  de  ce  genre  faisant  correspondre  trois  points 
donnés  de  l'axe  des  x  à  trois  autres  points  également  donnés  du 
même  axe,  ou  faisant  correspondre  un  point  donné  quelconque 
dans  l'intérieur  de  (K.)  à  un  autre  point  également  donné  dans 
l'intérieur  et,  de  plus,  un  point  de  l'axe  des  a;  à  un  autre  point 
pris  sur  le  même  axe. 

Si  l'on  admet,  comme  il  est  possible  de  le  démontrer,  que  la 
transformation  définie  par  la  formule  (i)  est  la  plus  générale  de 
celles  qui  réalisent  la  représentation  conforme  de  la  région  (K) 
sur  elle-même,  on  voit  que  le  problème  de  Riemann  peut  être 
ramené  au  suivant  qui  devient  parfaitement  déterminé  : 

Étant  donnée  une  aire  (A)  à  connexion  simple,  la  repré- 
senter d'une  manière  conforme  sur  la  partie  supérieure  (K.) 
du  plan,  de  telle  manière  qu'à  trois  points  pris  sur  le  contour 
de  l'aire  (A)  correspondent  trois  points  donnés  de  l'axe  des  x. 

129.  Désignons  par 

!a  fonction  de  l'argLiincnt  complexe  qui  donnera  la  solution  du 
problème.  Nous  allons  énumérer  les  conditions  auxquelles  elle  est 
assujettie  ; 

1°  Elle  doit  être  irniforme  et  continue  pour  toutes  les  valeurs 
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de  z  représentées  par  des  points  pris  à  l'intérieur  de  l'aire  (K); 
si  z„  désigne  l'une  de  ces  valeurs,  elle  sera  développable  dans  le 
voisinage  de  la  valeur  Sa,  suivant  les  puissances  entières  et  posi- 
tives des  — -  Zû- 

2°  La  dérivée /'{s)  ne  peut  s'annuler  pour  aucun  point  2o  com- 
pris dans  l'intérieur  de  l'aire  (K);  car,  si  la  dérivée  s'annulait 
pour  s  ^  Sq,  il  y  aurait,  dans  le  voisinage  du  point  z„,  au  moins 
deux  points  z  pour  lesquels  la  fonction  Z  aurait  la  même  valeur, 
et,  par  conséquent,  à  un  point  de  l'aire  (A)  correspondraient  plu- 
sieurs points  de  l'aire  (K-),  ce  qui  est  contraire  à  l'hypothèse. 


3°  La  fonction  Z  ne  doit  pas  cesser  d'être  continue  pour  les 
valeurs  réelles  de  z,  qui  sont  représentées  par  des  points  de  l'axe 
réel.  Seulement,  on  ne  suppose  pas  que,  pour  ces  points,  elle  soit 
nécessairement  développable  suivant  les  puissances  entières  et 
positives  des  —  s,,;  car  elle  n'est  définie,  dans  leur  voisinage,  que 
pour  les  valeurs  de  z  dont  la  partie  imaginaire  est  positive. 

4"  Enfin  z,  considérée  comme  fonction  de  Z,  doit  satisfaire  aux 
mêmes  conditions  que  Z  considérée  comme  fonction  de  z;  c'est- 
à-dire  qu'elle  doit  être,  dans  le  voisinage  du  contour  de  l'aire  (A), 
une  fonction  uniforme  et  continue  de  Z,  prenant  des  valeurs 
réelles  quand  le  point  Z  vient  se  placer  sur  le  contour. 

Réciproquement,  si  une  fonction  Z  satisfait  à  toutes  ces  con- 
ditions, on  démontrera  aisément  qu'elle  donne  la  solution  du 
problème.  Plus  généralement  si,  dans  une  aire  quelconque  (A),  à 
connexion  simple,  se  trouve  définie  une  fonction  Z  uniforme  à 
l'intérieur  de  cette  aire  et  satisfaisant  aux  conditions  que  nous 
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venons  d'énoncer,  elle  fournira  une  reprcsenlation  conforme  de 
(A)  sur  une  aire  (A'),  à  connexion  simple  comme  la  première, 
mais  qui  pourra,  dans  certaines  parties,  recouvrir  plus  d'une  fois 
le  plan  si  la  fonction  Z  prend  plusieurs  fois  les  mêmes  valeurs  à 
l'inlérieur  de  (A)  (\oirJlg.  7). 

Après  avoir  indiqué  les  conditions  auxquelles  doit  satisfaire  la 
fonction  Z,  nous  allons  exposer  comment  M.  Schwarz  a  donné  les 
moyens  de  déterminer  cette  fonction  dans  le  cas  où  l'aire  (A)  est 
limitée  par  des  droites  ou  par  des  arcs  de  cercle. 

130.  Voici  le  principe  analytique  sur  lequel  repose  la  so- 
lution ('). 

Considérons  une  fonction  Z  de  s  définie  seulement  pour  la 
partie  supérieure  du  plan  et  satisfaisant  d'ailleurs  à  toutes  les  con- 
ditions énumérées  dans  le  numéro  précédent.  Si  la  fonction  est 
réelle  pour  toutes  les  valeurs  réelles  de  z  voisines  d'une  valeur 
réelle  2oi  slle  sera  développable  dans  le  voisinage  de  zt,  en  une 
série  ordonnée  suivant  les  puissances  entières  et  positives  de  s„  et 
les  coefficients  de  celte  série  seront  tous  réels. 

Considérons,  en  effet  {Jîg-  8),  une  aire  (U)  limitée  par  le  con- 


tour Az^BD,  comprise  tout  entière  dans  la  partie  supérieure  du 
plan,  et  soit  (U')  l'aire  symétrique  de  la  première  par  rapport  à 
l'axe  des  x.  La  fonction  Z  n'est  connue,  par  hypothèse,  que  pour 
la  partie  supérieure  du  plan.  Mais  on  peut  la  définir  aussi  pour  la 
partie  inférieure  en  convenant  qu'à  deux  valeurs  imaginaires  con- 


(')  Ce  principe  a  été  énoacé  et  démontré  par  M.  Scliivarz  dana  un  article  déjà 
cité  (Journal  de  Crelle,  t.  LXX,  p.  107).  Jl  a  été  aussi  employé  par  Riemana 
dans  le  Mémoire  sur  les  surfaces  miiiima  {Gesammelti  Werhe,  p.  ay^). 
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juguées  de  la  variable,  qui  sont  représentées  par  deux  points  placés 
symétriquement  par  rapport  à  Ow,  correspondent  deux  valeurs 
imaginaires  conjuguées  de  la  fonction.  Ce  prolongement  ana- 
lytique de  la  fonction  laisse  évidemment  subsister  la  continuité 
puisque  la  fonction  Z  est,  d'après  sa  définition,  réelle  et  continue 
pour  les  valeurs  réelles  de  s. 

La  fonction  étant  ainsi. définie  dans  l'intérieur  des  aires  (U)  et 
(C),  considérons  les  deux  intégrales 

1     r  zdz  I     r    zdz 

prises  le  long  des  contours  ABDÂ,  ACBA  des  deux  aires.  D'après 
le  théorème  de  Cauchy,  la  première  de  ces  intégrales  est  égale  à 
/{(^)etla  seconde  est  nulle  lorsque  le  point  Ç  se  trouve  à  l'intérieur 
de  l'aire  (U)  ;  si,  au  contraire,  le  point  Z,  se  trouve  à  l'intérieur  de 
(U'),  le  résultat  est  inverse;  la  première  intégrale  est  nulle  et 
l'autre  est  égale  à  /{K){^)-  Donc,  toutes  les  fois  que  le  point  ^  se 
trouve  à  l'intérieur  de  l'aire  (U)  +  (U'),  la  somme  des  deux  in- 
tégrales est  égale  à/'(Ç).  Mais,  si  l'on  ajoute  les  deux  intégrales,  les 
parties  relatives  à  la  portion  commune  du  contour  AB,  étant 
égales  et  contraires,  se  détruiront  mutuellement,  et  il  restera  seu- 
lement l'intégrale 

[     rzdz 

prise  le  long  du  contour  ACBDA.  Or  on  sait,  et  il  est  évident, 
que  cette  intégrale  est  développable  en  série  dans  le  voisinage  de 
tous  les  points  à  l'intérieur  du  contour  et,  en  particulier,  pour  les 
valeurs  réelles  de  Ç,  qui  sont  représentées  par  les  points  de  la 
droite  AB. 

On  aura,  en  particulier,  pour  ^^m  zq 

Z-Z„  =  a(s  -  5„)  +  i(  :- 3»)^ -H  cU  —  3„  )'-;-..., 


(')  II  y  a  ici"  une  légère  difficulté  que  nous  nous  contenterons  de  signaler  et 
qu'il  est  d'ailleurs  facile  de  faire  disparaître,  tenant  à  ce  que  l'on  applique  le  théo- 
rème de  Cauchy  à  une  fonction  qui  n'est  pas  supposée  développable  en  série  pour 
les  points  du  contour.  On  reconnaîtra  aisément  que  le  théorème  est  encore  appli- 
cable toutes  les  fois  quels  fonction  /'(a)  est  supposée  continue  dans  le  voisinage 
du  oontouï  de  l'aire. 
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et  comme  à  des  valeurs  réelles  de  3  doivent  correspondre  des 
valeurs  réelles  de  Z,  les  coefficients  «,  b,  C  seront  tous  réels.  Si,  de 
plus,  il  arrive,  comme  dans  les  exemples  que  nous  allons  traiter, 
que  s  considérée  comme  fonction  de  Z  doive  satisfaire  aux  mêmes 
conditions  que  Z  considérée  comme  fonction  de  z,  l'équation 
précédente,  résolue  par  rapport  à  z  —  Zf„  devra  donner  ime  série 
ordonnée  par  rapport  aux  puissances  entières  de  Z  —  Zo  et,  par 
conséquent,  le  coefficient  a  sera  toujours  différent  de  zéro. 

131.  Ce  lemme  préliminaire  étant  établi,  considérons  d'abord 
une  aire  (A)  limitée  par  des  lignes  droites  (L,  ),  . . . ,  (L„).  Soit 
Zo  l'affixe  d'un  point  situé  sur  une  des  lignes  (L)  et  soit  h- 
l'angle  de  cette  ligne  avec  l'axe  réel.  Considérons  la  fonction 

{■L-Z,)^-'"^. 

Po\ir  un  point  Z  situé  à  l'intérieur  du  contour,  elle  aura  les 
mêmes  propriétés  que  la  fonction  Z.  Si  le  point  Z  se  trouve  sur  la 
ligne  (L)  dans  le  voisinage  de  Z^,  elle  sera  réelle,  et  changera  de 
signe  quand  Z  passera  par  la  valeur  Z^.  Il  suit  de  là  que  l'on  peut 
appliquer  le  lemme  démontré  au  numéro  précédent  et  poser 

le  symbole  p{z  —  z^')  désignant  une  série,  ordonnée  suivant  les 
puissances  positives  et  entières  de  ; — Co,  dont  tous  les  coeffi- 
cients seront  réels,  le  premier  d'entre  eux  étant  différent  de  zéro. 

Étudions  maintenant  la  fonction  Z  dans  le  voisinage  de  la  va- 
leur Zfl  qui  correspond  au  point  de  rencontre  de  deux  droites  con- 
sécutives (Ls),  (La+i  )  {fig-  9)  faisant  entre  elles  l'angle  ■xt.. 

Considérons  la  fonction  Z„  —  Z;  son  argument,  qui  est  l'angle  de 
la  droite  ZZo  {fig-  9)  avec  l'axe  réel,  varie  entre  les  deux  limites 

quand  le  point  Z  se  déplace  dans  l'intérieur  de  l'aire  et  se  dirige 
de  (Ls)  vers  (L*^|).  Il  suit  de  là  que  la  fonction 

sera  réelle  et  positive  sur  le  côté  (L4),  réelle  et  négative  sur  le  eèlé 
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(Lft+i)  et,  d'ailleurs,  elle  aura  les  mêmes  propriétés  que  lu  fonction 
Z  à  l'intérieur  de  l'aire  (A).  L'application  du  Icminc  prccédenl 
nous  donnera  donc 

p{z  —  Su)  ayant  la  même  signification  que  précédemment.  On 
peut  encore  écrire  en  élevant  les  deux  membres  de  l'ég-alité  à  la 
puissance  a 

(4)  Z-Z„:^Ê^-lt".(=-^0)V(----0). 


Enfin,  pour  tous  les  points  à  rintcrieiir  du  contour,  la  dérivée 
de  Z  n'étant  jamais  nulle,  on  aura 

r(s  — zq)  (lésigiianl  une  série  analogue  à  la  série/) (s  ~ z-a),  mais 
dont  les  coefficients  ne  sont  pas  nécessairement  réels. 

Il  nous  reste  à  considérer  le  point  du  conlour  qui  correspond  h 
la  valeur  infinie  de  z.  Comme  on  peut  toujours  effectuer  la  suIj- 


qiii  donne  une  représentation  conforme  de  la  portion  supérieure 
du  plan  sur  elle-même,  ce  cas  se  ramène  aux  précédents  et  l'on 


^^(i) 
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si  le  point  n'esL  pas  un  sommet  du  contour,  et 


z-z.=  Ç'/'(j) 


si  le   point  est  un  sommet  où  les  deux  côtés  conséculif.s  se   ren- 
contrent sous  l'angle  ait,  mesuré  toujours,  dans  l'intérieur  de  (A). 

132.  Les  développements  précédents  embrassent  toutes  les  hv- 
potlièses  possibles.  Pour  éliminer  les  constantes  Z„  el  h  qui 
changent  de  valeur  qnand  on  passe  de  l'uQ  à  l'autre,  considéroDs 
avec  M.  Scbwarz  la  fonction 

(8)  ^log^=Ë(=). 

On  trouvera  pwr  un  calcul  facile  : 

1°  Pour  un  point  à  l'intérieur  de  l'aire, 

(9)  Ec^)  =  P,(^~3o); 

2"  Pour  un  point  pris  sur  un  des  côtés  du  contour, 

(10)  E(z)=pA.z-s,y, 

3°  Pour  un  sommet  du  contour  correspondant  à  l'angle  ai: 

Pi  (z  —  Sq),p,  (z  —  So)  désignant  des  séries  de  puissances  et  les 
séries  p,  (s  —  s^)  ayant  de  plus  leurs  coefficients  réels; 

4"  Enfin,  pour  le  point  correspondant  à  la  valeur  infinie  de  z, 

si  ce  point  n'est  pas  un  sommet  du  contour. 

Les  trois  dernières  formules  nous  montrent  que  la  fonction 
E{s)  est  réelle  pour  toutes  les  valeurs  réelles  de  s  et  qu'elle  peut, 
par  conséquent,  être  prolongée  analytiquement  d'après  la  mé- 
thode indiquée  au  n"  ISO.  D'ailleurs  elle  n'a,  d'après  les  déve- 
loppements précédents,  qu'un  nombre  limité  de  pôles,  qui  corres- 
pondent aux  sommets  du  contour;  et  elle  devientinfiniment  petite 
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pour  3  infiniment    grand.    D'après  les  théorèmes    connus    de  la 
Lliéorie  des  l'onclions,  elle  sera  donc  une  fraction  rationnelle. 
Soient  a,  b,  c,  . . .,  l  les  valeurs  de  s  qui  correspondent  aux. 


sommets  du 
formés  e 


intour   et  soient  ( 


p. 


Tt,. 


sommets,  mesurés  dans  l'inté 


,  lit   les 
r  dupolyf:;one.  On 


(i3)  K(=) 

avec  la  condition 


-y  1^.1-^' 


Cjui  n'est  que  l'espression  analytique  do  Uiéorèmc  relatif  à  la 
somme  des  angles  d'un  polygone. 

L'intégration  de  l'équation  (i3)  nous  donne 

Z  =  C  /(a  -  a)ï-i  {s  -  6)f-'  ...{z  -  l)''--'  d^  -I-  G', 

C  et  C  désignant  deux  constantes  arbitraires  réelles  ou  imagi- 
naires, En  déplaçant  l'aire  (A)  sans  changer  ni  sa  forme  ni  sa 
grandeur,  on  peut  ramener  l'espression  de  Z  à  la  forme 


jne  une  constante  réelle. 

t  la  formule  donnée  par  M.  Schwarz  (  '  )  et  par  M.  Chris- 


où  H  dé 

Telle 
toffel  {■■ 

Comme  on  peut  prendre  arbitrairement  (n"  128)  les  valeurs  de  z 
qui  correspondent  à  trois  sommets  du  polygone,  elle  contient  en 
réalité  an  —  3  constantes.  On  peut  disposer  de  ces  constantes  de 
manière  à  obtenir  la  représentation  conforme  d'nn  polygone  quel- 


conque. 


iultat  essentiel  se  déduit  seulement  dn  théo- 


rème général  démontré  par  Riemann  et  M.  Schwara  sur  la  repré- 
sentation conforme  des  aires  planes  quelconques,  et  nous  ne 
connaissons  aucun  travail  développé  où  se  trouve  étudiée  d'une 
manière  générale  la  détermination  des  constantes  a,  b,  c,  ...,/,  H 
lorsque  le  polygone  est  donné. 


(I)SCHW 


,,  Ueber  einige  Abbildungsaufgaben,  p.  iij;  i86'i,  i8â6. 

'FEU,  Sul  problema  délie  température  stazionarie  e  la  rappi-e 

ta  data  superficie  (Anaati  di  Matematica,  t.  I,  p.  97;  1867). 
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Dans  le  cas  du  Lriangle,  dont  la  forme  est  duLcrmince  par  la 
valeur  des  angles,  la  solution  est  évidente.  En  faisant  varier  la 
constante  H,  on  obtiendra  tous  les  triangles  semblables  à  un 
triangle  donné  et  l'op  pourra  déterminer  cette  constante  de  ma- 
nière à  obtenir  l'un  quelconque  de  ces  triangles. 

Si  le  polygone  est  un  rectangle,  on  aura 


Z  deviendra  une  intégrale  elliptique  que  l'on  poiii 
menée  à  la  forme  normale 


=  H  r% — ^  — ... 


Les  côtés  du  rectangle  seront 


K  et  K'    désignant  les  intégrales  complètes  qui  entrent  dans  lu 
formation  des  périodes;  par  conséquent,  si  l'on  pose 


le  module  sera  défini  par  l'équation 


qui  donnera  ainsi,  dans  ce  cas  particulier,  la  solution  complète  du 
problème, 

133-  Passons  maintenant  à  l'examen  du  cas  où  le  contour  esl 
composé  d'arcs  de  cercles;  nous  supposerons,  pour  plus  de  net- 
teté, que  deux  cercles  consécutifs  ne  soient  jamais  tangents. 

Comme  ou  peut  toujours,  au  moyen  de  la  transformation  circu- 
laire (o-  12i)  définie  par  la  formule 

.,       «Z,  -h  b 

transformer  en  une  ligne  droite   un  quelconque  des  cercles   qui 
composent  le  contour,   et  même  deux  cercles  consécutifs  de  ce 
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conlour,  nous  pourrons  appliquer  îmmédialeracnt  les  résultats 
obtenus  ait  n"  131  et  nous  voyons  que  l'on  pourra  toujours  choisir 
les  constantes  réelles  ou  imaginaires  a,  &,  c,  d  de  telle  manière 
que  Zj  prenne  la  forme  (3)  sur  un  des  côtés,  et  la  forme  (4)  en 
un  des  sommets  du  contour.  On  aura  donc  pour  Z  les  expressions 
suivantes  : 

i"  En  un  point  quelconque  du  contour, 


sommet  où  deux  cercles   consécutifs  l'ont  l'angle  xt:, 
^  l'intérieiir  de  l'aire, 


3"  Au  point  du  contour 


li  correspond  à  lavalei 

Z=  - — ^^ . 

un  des  sommets  du  contour,  cl 


si  le  point  est  i 

/("Enfin,  pc 

précédemmeril 

(ïi) 


Mi)-" 


n  sommet  où  deux  côtés  consécutifs  font  l'angle  a; 
Lir  un  point  à  l'intérieur  de  l'aire,  on  aura,  connn 


-(3-^o)P(-3- 


^o). 


13-i.  Dans  ces  différentes  formules,  a,  b.  c,  d  désignent  des 
constantes  réelles  ou  imaginaires,  qui  ont  des  valeurs  différentes 
suivant  les  développements  que  l'on  considère.  Voici  l'artifice 
ingénieux  par  lequel  M.  Schwarz  a  éliminé  tout  ce  qui  concerne 
ces  constantes. 
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Soit,  d'une  manière  générale, 

cLT^d7.~-aT  —  b  =  o 


une  relation  entre  deux  fonetions  Z  et  T  d'une  variable  z.  Si  l'on 
élimine  les  constantes  par  la  différentiation,  on  sera  conduit  à  la 
relation 

I    (ZT)'      Z'      T'  I 

(ZT)'     Z"     T"     =  o, 
I  (ZT)"    Z"     T"  i 

qui,  développée,  prend  la  forme  élégante 

,  ^  d'  /,  dZ\  i/d,  dZy  d^  /,  dT\  i/d  dry- 
'^^'   dI'{^°Sdi)--Ad-J'"^di)    =d^A^^di)--.[d-?''"^7û)  ' 

où  les  variables  sont  séparées.  Si  l'on  adopte  une  notation  de 
M.  Cayley  (*)  et  si  l'on  pose 

(„      ,       d^  /,      dZ\       I  f  d        dzy 

on  aura  ilonc 

|z,.i.iT,.|, 

En  nous  servant  des  résultats  précédents,  nous  allons  étudier 
le  développement  de  la  fonction  |Z,  s}  pour  tous  les  points  situés 
à  l'intérieur  ou  sur  le  contour  de  l'aire  (A)  : 

i"  Pour  un  point  quelconque  du  contour,  il  faut  remplacer  T 
par  le  développement 

qui  entre  dans  la  formule  (17).  On  trouve  ainsi  un  résultat  de  la 
forme 

2"  Pour  un  sommet,  la  valeur  de  T  est  celle  qui  figure  dans  la 
formule  (18), 

T=(^-^,)V(^-^»)- 


(*)    CiïLEY,    On   Ike   schwarsian  derivaiive  and   tke  pofyhedral  func 
(  Cambridge  philosophical  Trai 
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Un  calcul  facile  donne  alors 

3"  Pour  le  point  du  contour  correspondant  à  !a  valeur  co  do  ;;, 
on  trouve  de  même 

si  le  point  n'est  pas  un  sommet  et  si  l'on  emploie  la  valeur  de  T 
correspondante  au  développement  (19).  Si,  au  contraire,  le  point 
est  un  sommet,  il  faut  mettre  pour  T  la  valeur  --jof  -  J 1  ce  qui 
donne 

Remarquons  d'une  manière  générale  que,  pour  tous  ces  dévelop- 
pements, les  coefficients  sont  tous  réels.  La  fonction  jZ,  sj  est 
donc  réelle  pour  toutes  tes  valeurs  réelles  de  s;  elle  pourra  être 
prolongée  anaiytiquenient  d'après  la  méthode  du  n"  130  et  sera, 
par  suite,    définie  dans  toute  l'étendue  du  plan, 

4°  Enfin,  pour  un  point  à  l'intérieur  de  (A),  la  dérivée  ^-  ne 
sera  jamais  nulle  et  |Z,  s|  sera,  comme  s,  une  fonction  dcvelop- 
pable  pour  toutes  les  valeurs  de  s. 

La  fonction  {Z,  sj,  ayant  toutes  les  propriétés  d'une  fraction  ra- 
tionnelle pour  les  valeurs  finies  de  z,  et  devenant  infiniment  petite 
pour  s  infini,  sera  une  fraction  rationnelle.  Soient  a, ,  «s,  .  , . ,  a,, 
les  valeurs  de  s  qui  correspondent  aux  sommets  du  contour,  «itî, 
HiTc,  ...,  a„7c  les  angles  correspondants  formés  par  deux  cAtés 
consécutifs.  Si  l'on  a,  pour  z  ^=  a,, 


demeurant  finie  pour  toutes  les  vaietirs  finies  de  s  et  devenant 
infiniment  petite  pour  z  infini,  sera  nécessairement  égale  à  zéro; 
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I  on  aura,  par corséquenl, 

Si  le  point  du  contour,  qui  correspond  à  la  valeur  inliiaie  de  s, 
n'est  pas  un  sommet,  il  faudra,  nous  l'avons  vu,  que  le  développe- 
ment du  second  membre  STilvant  les  puissances  de-)  commence 
au  (erinc  en  —>  ce  qui  donnera  les  égalités 

auxquelles  devront  satisfaire  les  constantes  ht,  ci.i. 

Si,  au  contraire,  le  point  du  contour  correspondant  à  la  valeiii' 
z  =  1X1  est  un  sommet  où  l'angle  de  deux  côtés  consécutifs  est  p-, 

le   développement  devra  commencer  par  le  terme ^j  ce  qui 

donnera  seoleoiont  les  deux  relations 


ii:(".*-'^)^^- 


135.  La  valeur  de  [Z,  s}  étant  obtenue,  la  suite  des  raisonne- 
ments nous  conduit  à  considérer  l'équation  du  troisième  ordre 

(■.7)  }Z,  5J  =  F(^), 

et  à  essaj'er  de  l'intégrer. 

L'origine  et  les  propriétés  de  cette  équation  simplifient  beaucoup 
la  résolution  de  ce  problème. 

En  effet,  d'après  le  mode  de  formation  de  l'expression  jZ,  ;|, 
la  relation  différentielle 

|z,=j  =  jz„.j 

est  équivalente  à  la  relation,  en  termes  finis, 


y  Google 
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et,  par  suite,  la  connaissance  dhuie  seule  solulion  particulière  Zi 
de  l'équation  (37)  eutraîoera  celle  de  l'intégrale  générale,  qui  sera 
donnée  par  la  formule  précédente,  où  les  constantes  a,  b,  c,  d 
pourront  recevoir  des  valeurs  quelconques.  Cette  propriété  si 
remarquable  de  l'équation  (27)  la  rapproche  des  équations  linéaires 
et,  effectivement,  il  est  aisé  de  montrer  que  l'iolégration  de  celle 
équation  peut  être  ramenée  à  celle  d'une  équation  linéaire  du 
second  ordre. 

Considérons  eu  ofTct  une  équation  liné.TÎrc  du  second  ordre 

où  p  et  q  sont  des  fonctions  données  de  z-,  et  clierclious  l'équation 
différentielle  à  laquelle  satisfait  le  rapport 

0.. 

de  deui;  intégrales  particulières.  On  trouvera,  jiar  un  calcul  facile, 
(3o) 

L'équation  ainsi  obtenue  est  de  même  forme  que  la  proposée  (^-7). 
Il  suffira  de  choisir />  arbitrairement,  de  déterminer  q  par  la  rela- 


et  l'intégratiou  de  l'équation  (27)  sera  ramenée  à  celle  de  l'équa- 
tion linéaire  (28).  Si  l'on  prenait,  par  exemple,  p  =  o,  l'équation 
linéaire  se  réduirait  à  la  suivante  : 

Au  reste,  on  s'explique  qu'une  certaine  indctermînalion  puisse 
subsister  relativement  à  l'équation  linéaire,  puisque  le  rapport  de 
deux  intégrales  particulières  ne  change  pas  quand  on  les  multiplie 
l'une  et  l'autre  par  une  même  fonction  donnée,  mais  quelconque, 
des. 

L'équation  (Sa),  ainsi  que  toutes  celles  que  l'on  obtiendrait  en 
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prenaot  pour/)  la  valcni 


'-I^ 


où  les  constantes  P/  sont  des  nombres  réels  quelconqiif^s,  a  tous 
ses  coefficients  et  tous  ses  points  singuliers  réels;  de  plus,  toutes 
ses  intégrales  sont  régulières. 

Réciproquement,  si  l'on  considère  a  priori  une  équation 
linéaire  quelconque  du  second  ordre  possédant  toutes  ces  pro- 
priétés, on  peut  établir  que  le  rapport  de  ses  intégrales  donne  la 
représentation  conforme  sur  la  partie  supérieure  du  plan  d'une 
aire  plus  ou  moins  complese  limitée  par  des  arcs  de  cercle. 

Marquons  en  effet  sur  l'axe  véQ\{Jig.  lo)  les  points  singuliers 


■  c„_i,  «,j  de  l'équation,  et  soit 


le  rapport  de  deux  intégrales  particulières  quelconques  qui, 
d'après  les  hvpolhèses  relatives  à  l'équation,  sont  des  fonctions 
uniformes  de  zdans  l'aire  (U)  limitée  par  l'axe  réel  et  par  le  demi- 
cercle  wo-w'  de  rayon  infini.  Dans  chacun  des  intervalles  «,  cra, 
dia», .  ■ .,  a;_,«,-,  , . .  ,(ï„coa,,  on  pourra  obtenir  deux  intégrales 
particulières  qui  seront  réelles  toutes  les  deux  pour  des  valeurs 
réelles  de  s.  Si  l'on  désigne,  par  exemple,  par  i,_)  le  rapport  de 
ces  deux  intégrales  dans  l'intervalle  «,_i  «,-,  on  aura  évidemment 


^i-\t  î3i_i,  Y/_i.o/-i  désignant  des  constantes  réelles  ou  ii 
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cL  comme  la  variable  ï,_,  demeure  réelle  lorsque  le  point  3  déeril 
le  segment  ai_,  a,-,  on  voit  que  le  point  Z  déerira  un  arc  de  cercle. 
Les  arcs  de  cercles  décrits  par  le  point  Z  qui  correspondent  ainsi 
aux  n  intervalles  forment  un  polvgone  fermé  dans  lequel  les  côtés 
consécutifs  se  coupent  sous  des  angles  dont  la  grandeur  est  quel- 
conque ;  deux  côtés  consécutifs  peuvent  même  être  tangents  quand 
les  développements  des  intégrales  dans  le  voisinage  d'un  point 
singulier  contiennent  des  logarithmes.  Mais  l'examen  de  lous  les 
cas,  la  définition  précise  de  l'aire  dont  on  obtient  ainsi  !a  repré- 
sentation conforme  nous  entraîneraient  trop  loin. 

Nous  nous  contenterons  de  remarquer  que  l'équation  {27)  con- 
tient bien  le  nombre  de  constantes  qui  est  nécessaire  si  l'on  veut 
effectuer  la  représentation  conforme  d'un  poljgone  quelconque 
composé  d'arcs  de  cercle  sur  la  partie  supérieure  du  plan.  En 
effet,  la  fonction  F(s)  dépend  de  3n  constantes  réelles  liées  par 
les  trois  équations  (20),  et,  comme  d'ailleurs  on  peut  prendre 
arbitrairement  trois  des  quantités  «,■  (n"  128),  il  'reste  seulement 
3n  —  6  paramètres  réels  ;  mais  il  faut  leur  ajouter  six  autres  para- 
mètres réels  servant  à  former  les  trois  constantes  imaginaires  qui 
figurent  dans  l'intégrale  générale  de  l'équation  (27).  Le  nombre 
3/1  de  constantes  réelles  ainsi  obtenu  est  précisément  égal  à  celui 
des  paramètres  arbitraires  dont  dépend  un  polygone  formé  de 
n  arcs  de  cercle. 

ïl  résulte  d'une  proposition  générale,  à  laquelle  M.  Schwarz  est 
parvenu  par  la  méthode  la  pins  élégante  dans  l'article  déjà  cité  ('), 
que  l'on  pourra  toujours  déterminer  ces  constantes  de  manière  à 
obtenir  effectivement  la  solution  du  problème  proposé. 


136.  Proposons-nous,  comme  application,  de  déterminer  la  re- 
présentation, conforme  d'un  triangle  formé  par  trois  arcs  de  cercle, 
Nous  pouvons  toujours  supposer  que  les  trois  sommets  de  ce 
triangle  correspondent  aux  valeurs  o,  i ,  00  de  s.  Soient  Î^ti,  jati,  vtï 
les  angles  du  triangle  en  ces  trois  sommets.  Nous  aurons  ici 


{■)  Monatsberichte,  p.  - 
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et  de  plus  le  développement  suivant  les  pui 

devra  commencer  par  le  terme  — -^^  ■  Cette  eondition  détermine 

(■(,,  (ïn,  et  Ton  trouve 


Or,  si  l'oa  eonsidère  l'équation 

qui  définit  la  série  hypergéométriqtie  de  Gaiiss,  on  reconnaît  aisé- 
ment, en  appliquant  la  formule  (3o),  que  le  rapport  de  ses  deux 
intégrales  satisfait  à  l'équatjon  (33)  si  l'on  prend 

(35)  3,5=  (,_^).,         ^.^(.,_a-p)=,         .^=.(a-p)*. 

On  pourra  donc  exprimer  Z  par  le  quotient  de  deux  intégrales 
particulières  de  l'équation  (34)-  Ces  intégrales  sont  bien  connues  ; 
on  peut  déterminer  les  variations  qu'elles  éprouvent  quand  on  suit 
un  eliemin  quelconque  du  plan  {')  et  l'on  vérifie  qu'elles  four- 
nissent effectivement  la  représentation  cherchée. 

Parmi  les  quatre  sjslèmes  de  valeurs  de  a,  p,  y  déterminés  par 
les  équations  (35),  choisissons  le  suivant,  par  exemple 

(3G)  fi=.i(:.-)...;^_,,), 

L'équation  différentielle  (34)  admet  plusieurs  solutions  parti- 
culières, parmi  lesquelles  nous  distinguerons  les  suivantes 
/  6,  =  F(..,  p,  Y,  ^), 
\  (l,  =  ^'-ïF(a-+-.-Y,  P  +  i-Y,  ^-■!,z), 


(')  KuiinEB,  Ueber  die  hypergeometrUche  Iteihe  {Journal  de  Crelle,  t.  XV, 
i836). 

GoKBsAT  (E,),  Sur  l'équation  digérentielle  linéaire  qui  admet  pour  intégrale 
la  série  hypergéométrique  {Annales  de  l'École  Normale,  a"  série,  Suppléaient 
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où  le  symbole  F  désigne  la  série  hypergéo  m  étriqué  de  Gauss.  Sî 
l'on  convient  que  les  argutnenls  de  s  et  de  i  —  s  seront  pris  égaus 
à  zéro  quand  la  variable  z  sera  réelle  el  comprise  entre  o  et  i,  ces 
intégrales  seront  déterminées  sans  ambiguïté  pour  toute  la  région 
supérieure  du  plan,  et  les  formules  que  l'on  trouvera  aux  pages  20 
et  21  du  beau  Mémoire  de  M.  Goursat  permettront  d'en  calculer  la 
valeur  pour  cbaqoe  point  de  celte  région.  Elles  satisfont  d'ailleurs, 
dans  toute  la  région  considérée,  aux  deux  équations  (que  l'on 
trouvera  à  la  pa"e  28  de  ce  Mémoire) 


r(Y)rf:c-Hp-ï) 

r(^-V-)L-(a-^^--f) 


(38) 

où  l'or 

..  .  r{ï)i-(Y--  — P) 

...  \ 

r(-f-a)r(Y-pj 

1 

r(,-a)r(i-ii, 

Ces 

points  étant  admis,  dcsig 

imaginaire  et  posons 

(40) 

CZ 

Ou£ 

md  z  varie  entre  0  et   i. 

r  G  une  c 


,  le  rapport /- est  réeî,  l'argument 
de  Z  est  constant  et  égal  à  celai  de  jr-  Le  point  Z  décrit  donc  rm 
segment  de  droite  OA  [Jig-  1 1).  Si  au  contraire  le  point  =  passe, 
par  la  partie  supérieure  du  plan,  aux  valeurs  comprises  entre  o  et 
—  30,  â|  reste  réelle,  l'argument  de  S^  devient  égal  à  t:(i  — y)  o" 
Ta.  L'argument  de  Z  augmente  donc  de  lù.,  el,  comme  il  demeure 
encore  constant,  le  point  Z  décrit  un  segment  OB  ayant  son  origine 
en  O  et  faisant  avec  OA  l'angle  It:. 

Supposons  maintenant  que  z  passe,  par  la  région  supérieure  du 
plan,  aux  valeurs  comprises  entre  i  et  +  oo.  L'intégrale  61  est 
réelle.  Quant  à  Tinlégrale  Sj,  elle  est  imaginaire  et,  comme  l'argu- 
ment de  1  —  z  devient  égal  à  —  7;,  celui  de  l'intégrale  est 

Si  donc  on  pose 


y  Google 


la  variable  T  .=cra  réelle.  En  divisanl  membre  à 
éf[iiaLions  (38),  on  aura 


Si  l'on  change  (  en  ^i  et  si  l'on  désigne  par  Cu,  Zo  les  ii 
naires  conjuguées  de  G  el  de  Z.,  on  trouvera 


11  ne  rcsLe  plus  fju'à  éliminer  T   entre  les  denx  éqiiaUons  pré- 
cédentes et  l'on  obtient  réc|Qation 
(«'6'CCgZZ„-i-«i)(f  — e^/nii) 

qui  représente  l'arc  de  cercle  passant  par  les  points  A,  B  et  décrit 
parle  point  Z  quand  z  varie  entre  i  et  -|-k;. 

La  puissance  t-  de  l'origine  par  rapport  au  cercle  précédent  a 
pour  expression 

"  CC„  a'b' 

on,  on  remplaçant  a,  b,  a',  h'  par  leurs  valeurs, 

ce.  ,-.(.->)  ,(LL^±i;z:::-)r(-^^-^i'-')r('^'-;---t:^)r('^>;''-)' 

Le  calcul  de  cette  puissance  t-  offre  de  l'intérêt;  car,  si  elle  est 
positive,  il  y  aura  un  cercliï  décrit  de  l'origine  comine  centre  et 
coupant  à  angle  droit  te  côté  AB,  c'est-à-dire  un  cercle  orthogonal 
aux  trois  côtés  du  triangle  OÂB.  Si,  au  contraire,  elfe  est  négative, 
il  n'y  aura  pas  de  cercle  réel  satisfaisant  à  ces  conditions. 
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REPRÉSENTATION    CONFORJIE    DliS    AlBES    l'LANES.  IIJL 

Comme  les  argamenls  des  fonctions  T  qui  figurent  dans  la  for- 
mule précédente  sont  tous  supérieurs  à  —  i,  ces  fondions  auront 
le  même  signe  que  les  variables  dont  elles  dépendent.  On  reconniiît 
ainsi  que  la  puissance  t^  sera  négative,  si  l'on  a 


c'cst-à-dirc  si  les  angles  du  triangle  OAB  satisfont  à  toutes  les 
relations  d'inégalité  qui  existent  entre  les  angles  d'un  triangle 
sphérique.  Au  contraire,  la  puissance  (^  sera  positive  si  les  inégalités 
précédentes  ne  sont  pas  toutes  vérifiées.  Ce  résultat  est  bien  con- 
forme à  celui  que  donne  la  Géométrie  :  pour  qu'un  triangle  formé 
par  trois  arcs  de  cercle  soit  la  projection  stéréographique  d'un 
triangle  spliérique,  il  faut  et  il  suffît,  comme  on  sait,  que  le  cercle 
orthogonal  aux  trois  côtés  du  triangle  soit  imaginaire. 

Si,   au  lieu  de  la  variable  Z  définie  par  la  formule  {4o),  uoiih 
avions  choisi  la  suivante 


a,  b,  c,  d  désignant  des  constantes  quelconques,  nous  aurions 
obtenu,  au  lieu  du  triangle  OAB,  un  triangle  avant  les  mêmes 
angles,  mais  dont  les  côtés  auraient  été,  en  général,  des  arcs  de 
cercle;  car  il  se  déduit  du  triangle  OAB  par  une  transformation 
circulaire  quelconque. 

Supposons  que  les  angles  X,  ^,  v  satisfassent  aux  relations  d'iné- 
galité (42)  et  prenons  pour  le  module  de  C  la  valeur 

/cc-_  IiLt?-> 


..,,(tzi^)r(l=i=K)r(^^) 


z.)r(:±i±^.).(^^^').(^ 


i-  deviendra  égal  à  —  i  et  les  trois  côtés  du  triangle  OAB  seront 
orthogonaux  au  cercle  de  rayon  i  ayant  l'origine  pour  centre.  On 
sait  que,   dans   ce   cas,  les  trois   côtés  peuvent  être  considérés 
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comme  la  projection  stércograpliîque  de  trois  arcs  de  grand  cercle 
tracés  sur  la  sphère  de  raj'on  i  ajant  l'origine  pour  centre.  Si  donc 
on  représente,  suivant  la  méthode  de  Rîemann  indiquée  au  n"  30, 
la  variable  Z  par  un  point  de  cette  sphère,  les  résultats  préeédenls 
donnent  la  représentation  conforme  de  l'aire  d'un  triangle  sphé- 
rique  sur  la  partie  supérieure  du  plan.  Le  sommet  de  ce  triangle 
qui  correspond  à  l'angle  Xtî  est  placé  au  point  le  plus  bas  de  la 
sphère  et  diamétralement  opposé  au  polo  de  la  projection  stéréo- 
grapliique. 
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CHAPITRE  Y. 

DU    SySTKJIE    Or.THOGOM.lI,    FOIIMÉ    PAR    LES    J.i&KliS    DE    COBRBniE. 

liquation  dilTireiitielIe  des  lignes  de  courbure.  —  Application  à  la  surface 
cc"-ysi-=  G.  —  l'ormules  d'Olinde  Rodrigiies.  —  liepràsenialion  spliérique  de 
Gauss.  —  Équation  linéaire  dont  les  caractéristiques  sont  les  lignes  de  courbure. 
—  Lignes  de  coarbure  des  cyclides.  —  L'inversion  conserve  les  lignes  de  cour- 
liure.  —  Théorème  de  Dupin  relatif  aas  systèmes  triples  oriliogonans. 


137.  Les  propriétés  des  systèmes  ortiiogonaux  et  isothciuncs  ne 
dépendeol  que  de  la  forme  de  rélément  linéaire  et  se  conservent 
quand  on  déforme  la  surface  sans  altération  des  longueurs  des  arcs. 
il  n'en  est  plus  de  même  pour  le  système  orlhogonal  qui  est 
formé  par  les  deux  laniilles  de  lignes  de  courbure.  Mais  ce  système 
se  distingue  de  tous  les  autres  par  une  propriété  essentielle;  il  est 
à  la  fois  orthogonal  et  conjugué,  il  a  nn  rôle  exlrêmement  impor- 
tant dans  l'examen  d'un  grand  nombre  de  problèmes  relatifs  à  la 
théorie  des  stirfaces  et,  à  tous  ces  points  de  vue,  il  mérite  que 
nous  en  fassions  dès  à  présent  une  étude  assez  détaillée. 

Une  ligne  de  courbure  peut  être,  on  le  sait,  définie  par  cette 
propriété  que  les  normales  à  la  surface  en  ses  différents  points 
forment  une  surface  développable.  L'arête  de  rebroussement  de 
cette  développable  est  évidemment  une  des  développées  de  la  lig-ne 
de  courbure,  le  point  de  contact  de  chaque  normale  avec  l'aréle  de 
rebroussement  est  le  centre  de  courbure  principal  cotTespondant 
à  la  ligne  de  courbure  considérée.  Nous  allons  indiquer  d'abord 
comment  on  obtient  l'équation  différentielle  des  lignes  de  cour- 
bure. 

138.  Soient  x,  y,  s  les  coordonnées  rectangulaires  d'un  point 
quelconque  de  la  surface  considérée,  u,  c ,  iv  des  quantités  propor- 
tionnelles aux  cosinus  directeurs  de  la  normale  en  ce  point.  Les 
coordonnées  X,  Y,  Z  d'un  point  quelconque  de  la  normale  auront 
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î.  étant  une  arbitraire  dont  la  variation  donnera  lous  les  points  de 
la  normale.  Exprimons  qu'il  existe  un  déplacement  pour  lequel  ce 
point  décrit  une  courbe  tangente  à  la  normale  ;  nous  aurons 
les  équations 


OU,  plus  simplement,  en  relraoclianl  d").  des  trois  rapports  égau>;, 
dx  ---  \  du        dy  -^\  df        dz  -\-\  dw 

L'élimination  de  )>  nous  donnera  l'équation  différentielle 

I  dcc     du     u  I 

(3)  dy     d^      "     =0, 

qui  est  celle  des  lig-nes  de  courbure.  En  la  développant,  on  trouve 

(4)  du{\'  du:  —  (V  dy)-\-  dv(_\v  dx  —  udz)  -^  dw(udy  —  v  dx)  —  o. 

Cette  équation  détermine  les  directions  des  deux  lignes  de 
courbure  qui  passent  en  chaque  point  de  la  surface;  les  formules 
(2)  feront  connaiire  la  valeur  de  'k  relative  à  chaque  ligne  de  cour- 
bure, et  le  centre  de  courbure  correspondant  sera  alors  défini  par 
les  formules  (1). 

139.  On  est  encore  conduit  à  l'équalion  (4),  si  l'on  emploie 
une  autre  méthode  qui  repose  exclusivement  sur  l'emploi  des 
coordonnées  de  la  normale.  On  sait  que  Pliicker  a  considéré  la 
ligne  droite  comme  un  élément  de  l'espace  et  qu'il  l'a  défjnie, 
comme  on  le  fait  pour  un  point  ou  un  plan,  par  des  coordonnées. 
Nous  allons  indiquer  le  système  de  détermination  qui  conduit  aus 
calculs  les  plus  symétriques. 
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qualioiis  d'une  ligni;  droÎLo,  On  pourra  joindre  à  ces  écjiiations 
ivante 

ay  -  ba;  ^  c'  =  u, 
■vu  que  c'  soit  cléLerminé  par  l'équation 


6) 


Les  équations  (5),  (5')  représentent  les  projections  de  la  droite 
sur  les  trois  plans  coordonnés.  Cette  droite  est  parfaitement  dé- 
terminée quand  on  connaît  les  six  quantités  a,  a',  b,  b',  c,  c' ; 
nous  dirons  que  ces  six  quantités,  qui  doivent  toujours  satisfaire 
à  la  condition  (6),  sont  les  coordonnées  homogènes  de  la  ligne 
droite. 

Supposons  que  ces  sis  coordonnées  soient  des  fonctions  données 
d'un  paramètre;  la  droite  engendrera  une  surface  réglée.  Pour 
que  celle  surface  soil  développable,  il  faudra  qu'il  existe  une 
courbe  tangente  à  toutes  les  positions  de  la  droite;  en  d'autres 
termes,  il  faudra  que  l'on  puisse  déterminer  les  coordonnées  a:,  j',  s 
d'un  point  variable  vérifianl  les  équations  de  la  droite  et  satis- 
faisant aux  conditions 


Si  l'on  diiierenlie  les  équations  (3)  et  (5')  en  tenant  compte  des 
relations  précédentes,  on  trouvera  que  les  coordonnées  x,  y,  z 
doivent  vérifier  les  trois  équations 

t  z  db  — y  de  -+-  da'  =  o, 

(7)  '  sràc^zda-T-db'  —  o, 

[  y  da  —  X  db  ^  de'  =  o , 

qui  ne  contiennent  pas  dx,  dj',  dz.  Si  on  les  ajoute  après  les  avoir 
multipliées  respectivement  par  da,  db,  de,  on  obtient  la  condition 

(6)  da  da'  -i-  db  db'  -+-  de  de'  =  o, 

à  laquelle  doivent  satisfaire  les  différenlielles  des  coordonnées. 
On  démontrera  aisément  que  celle  condition,  qui  est  nécessaire, 
est  aussi  suffisante;  et,  quand  elle  sera  remplie,  les  formules  (5) 
et  (7)  feront  connaître,  pour  chaque  valeur  de  la  variable  indé- 
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pendante,  le  point  de    contact  de  la  giinératrice  avec  l'arête  de 
rcbroussement. 

Dans  le  cas  qui  nous  occupe  les  équations  de  la  normale  sorjt 

\  —X  _  Y  -  -j-  _  ï—z 

Par  conséquent,  les  six  coordonnées  de  la  normale  sont  ii,  c,  tv 
et  les  quantités  ;/,  i'',  tv'  définies  par  les  égalités 


La  condition  pour  que  la  normale  engendre  une  surface  déve- 
loppaLle  sera  donc  exprimée  par  l'équation 

(lo)  c/ii  du'  -h  de  dv'  -T-  d>v  dw'  —  o, 

que  l'on  reconnaîtra  facilement  être  équivaleute  à  l'équation  (if). 


140.  Proposons-nous,  pour  donner  une  application  do  la  mé- 
thode précédente,  de  déterminer  les  lignes  de  courljure  de  Li 
surface 


où  m.  II,  p,  C  sont  des  constantes  quelconques.  L'équation  dill'é- 
rcnticllc  de  la  surface  sera 


les  Ibnuulcs(i)  deviendront  ici 

et  les  équations  (a)  nous  donneront 

Si  nous  substituons  les  valeurs  de  dx,  dj',  dz  dans  l'équation 
différentielle  de  la  surface,    nous   aurons    l'équation    du    second 
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qui  fera  connaître  les  valeurs  de  X  correspondantes  aux  deu\  lignes 
de  courbure. 

Au  lieu  de  faire  correspondre  à  ebaciue  racine  de  cette  équation 
la  ligne  de  courbure  dont  la  direction  est  définie  par  les  formules 
{12),  on  peut  considérer  la  ligne  de  courbure  perpendiculaire.  En 
désignant  par  dx-,  dy,  dz  les  différentielles  relatives  à  cette 
seconde  ligne,  on  aura  l'équatioa 


.T  d37  y  dy  ^  dz     _ 

m  n  p 

qui,  jointe  à  l'équation  différentielle  de  la  surface 
les  rapports  de  dx,  dy,  dz.  Ainsi,  pour  obtenir  les  équations 
différentielles  des  deux  familles  de  lignes  de  courbure,  il  suffira 
de  remplacer  successivement,  dans  l'équation  (i4)i  ^  P^r  les  deux 
racines  de  l'équation  {i3). 

Ce  point  étant  admis,  l'intégration  est  facile.  Multiplions  on 
effet  l'équation  (i4)  par  3  et  ajoutons-lui  l'équation  (i3)  multipliée 
par  etk.  Nous  obtiendrons  ainsi  une  difi'érentielle  exacte 


i3) 


^(-S)'''(-'?)'(-ï)"' 


u  désignant  le  paramètre  de  la  ligne  de  courbure.  Il  faudra,  pour 
obtenir  les  deux  familles,  remplacer  siTCcessivement  X  par  les  deux 
racines  de  l'équation  (i3).  Si  l'on  remarque  maintenant  que  cette 
équation  {i3)  s'obtient  en  égalant  à  zéro  la  dérivée  de  l'équation 
(i5)  par  rapport  à  X,  on  sera  conduit  au  théorème  suivant  : 

Si,  dans  t' équation  (i5),  on  considère  u  comme  une  constante 
et  X  comme  un  paramètre  variable,  les  enveloppes  des  surfaces 
représentées  par  cette  équation,  correspondantes  aux  diverses 
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valeiu-s  de  u,  coupent  la  surface  proposée  suivant  ses  lignes  de 
courbure. 

On  voit  que  ces  lignes  de  courbure  seront  algébriques  toutes 
les  fois  que  la  surface  proposée  le  sera,  c'est-à-dire  toutes  les  fois 
que  m,  n,  p  seront  commensurables.  On  reconnaîtra  de  plus,  par 
un  calcul  facile,  que  la  famille  de  surfaces  représentée  par  l'équa- 
tion (i  i)  dans  laquelle  on  donne  à  C  toutes  les  valeurs  possibles, 
et  les  deux  familles  d'enveloppes  dont  il  est  question  dans  l'énoncé 
précédent  forment  on  système  triple  orthogonal  ('). 

Supposons,  par  exemple,  que  l'on  prenne 


L'équation  (i  i)  prendra  la  forme 
(iC)  ^J=C. 

L'équation  (i3)  admettra  pour  racines 


il  en  résultera,  pour  u,  les  deux  valeurs  suivantes 

(17)  v^'  ^  ï/F^:^-  v^F^î^, 

(£8)  v/^=.v/^T^i-/=ïT5^^. 

Les  surfaces  représentées  par  ces  deux  dernières  équ: 
les  lieux  des  points  tels  que  la  somme  ou  la  différen( 


{')  Dans  son  Mémoire  sur  les  surfaces  orthogonales,  insérii  ciii8l7au  Journal 
de Liouville  (i"  série,  t,  XII,  p.  a46),  M.  J.-\.  Serret,  développant  une  remarqui; 
de  M.  Bouquet,  a  montré,  le  premier,  que  les  surfaces  représentées  par  l'équation 
(il)  constituent  une  des  familles  d'un  système  triple  orthogonal  et  il  a  indiqué 
les  moyens  de  déterminer  les  deux  autres  familles  qui  complètent  (e  système. 
Mais  il  n'a  développé  tes  calculs  que  dans  les  deux  cas 

La  méthode  suivie  dans  le  texte  est  exposée,  avec  les  généralisations  qu'elle 
comporte,  dans  un  Mémoire  sur  la  Théorie  des  coordonnées  curvilignes  et  des 
sj-stèmes  orthogonaux  publié  par  l'auteur  {Annales  de  l'École  Normale  supé- 
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distances  à  l'axe  des  a:  et  à  l'axe  des  j-,  c'est-à-dire  à  deux  droites 
rectangulaires  qui  se  coupent,  soit  constante. 
Si  l'on  prenait 

les  équations  des  trois  familles  prendraient  la  forme 

[  ^I^  =  c, 

!  3v/3 /i?  =  (x^  -+-  <or=  -1-  »>=^=)'-  — (^'  -H  tûV'  -H  01^')^ 

u  désignant  une  racine  cubique  imaginaire  de  l'unité.  Ce  résultai 
est  dû  à  M.  Cayley. 

lil.  Revenons  à  la  théorie  générale.  Les  formules  (2)  prennent 
une  forme  particulièrement  remarquable  si  l'on  suppose  que  «, 
c,  Wf  au  lieu  d'être  simplement  proportionnels  aux  cosinus  direc- 
teurs de  la  normale,  soient  égaux  à  ces  cosinus  que  nous  appelle- 
rons c,  </,  c".  Alors  les  formules  (1)  prendront  la  forme 

(20)  X  =  x-'-cR,         Y=j^c'R,         Z--^a-+-c"R, 

et  définiront  un  point  de  la  normale  situé  à  la  distance  R  du  pied 
de  cette  normale;  cette  distance  R  aura  d'ailleurs  un  signe,  elle 
devra  être  portée  dans  le  sens  défini  par  les  cosinus  c,  c',  c",  si 
elle  est  positive,  et  en  sens  contraire  si  elle  est  négative.  Les  for- 
mules (a)  noMs  donneront  les  suivantes  : 

dx  +  Tidc      rfr  -I-  R  </■;'       ds  -^  R  dr~ 


Ajoutons  les  numérateurs  et  !es  dénominateurs  après  !es  avoir 
multipliés  respectivement  par  c,  c',  c",  nous  trouverons,  en  tenant 
compte  de  l'équation  évidente 

c  clin  -i-  c'  dy  -\-  c"  dz  =  o, 

que  la  valeur  commune  de  ces  rapports  est  égale  à  zéro. 
On  peut  donc  écrire  les  formules  suivantes  1 

(21)  dx^^dc  =  o,         dy  -^  R  de'  =  0,         rfa  +  Rrfc"  =  o, 

qui  sont  dues  à  Olindc  Rodrigues  et  qui  jouent  un  rôle  essentiel 
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dans  la  Lhôoric  des  lignes  de  courbure.  R,  désig-ne  le  rayon  de 
courbure  principal  correspondant  à  la  ligne  considérée,  et  les 
coordonnées  du  centre  de  courbure  correspondant  sont  définies 
par  les  formules  (ao). 

m.  On  obtient  aussi  les  équations  d'Olindc  Rodrigues  en  fai- 
sant usage  d'une  notion  très  importante  qui  est  due  à  Gauss,  celle 
de  la  représentation  sphérique.  Envisageons  une  portion  quel- 
conque d'uue  surface  donnée  et  attribuons  nn  sens  aux  normales 
en  tous  les  points  de  celte  région,  en  nous  attachant  à  satisfaire  à 
la  condition  que  les  cosinus  directeurs  c,  c',  c"  de  la  normale  soient 
des  fonctions  continues  des  deux  paramètres  qui  définissent  le 
pied  de  celte  normale.  Construisons  maintenant  le  point  dont  les 
coordonnées  rectangulaires  sont  c,  c',  c"  ',  il  appartient  évidemment 
à  la  sphère  de  rayon  i  ayant  pour  centre  l'origine  des  coordon- 
nées, et  l'on  voit  que  nous  établissons  point  par  point  une  con'es- 
pondance  entre  cette  sphère  et  la  surface  donnée.  A  un  point  M 
de  la  surface  correspondra  un  point  m  de  la  sphère,  à  une  courbe 
de  la  surface  une  courbe  de  la  sphère,  à  une  région  continue  de  la 
surface  une  région  également  continue  de  la  sphère.  Ce  mode  de 
correspondance  a  reçu  le  nom  de  représentation  sphérique  ou 
à^ image  sphérique  de  la  surface,  et  Gauss  en  a  fait  usage,  nous  le 
verrons  plus  tard,  pour  établir  et  formuler  une  des  propositions 
les  plus  importantes  de  la  théorie  qui  nous  occupe. 

Si  nous  considérons  un  point  quelconque  M  de  la  surface  et 
son  image  sphérique  m,  il  résulte  de  notre  définition  que  le  plan 
tangent  à  la  surface  au  point  M  est  parallèle  au  plan  tangent  de  la 
sphère  en  m;  les  normales  aux  deux  surfaces  sont  parallèles,  et, 
en  ce  qui  regarde  leurs  sens,  on  voit  qu'au  sens  positif  de  la  nor- 
male à  la  surface  correspond  celui  de  la  normale  extérieure  à  la 
sphère . 

Imaginons  que  le  point  M  se  déplace  à  partir  de  sa  position  ini- 
tiale sur  la  surface  et  décrive  un  élément  de  courbe  MM',  le  point 

élément  de  courbe  mni! .  Cherchons  ta  relation  entre  ces  deux  élé- 
ments correspondants. 

Il  est  évident  d'abord  que  l'arc  mm'  mesure  en  grandeur  l'angle 
des  normales  en  M  et  M'  ou,  ce  qui  est  la  même  chose,   l'angle 
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infiniment  petit  des  plans  tangents  à  la  surface  en  ces  deux  points. 
C'est  là  une  première  propriété  très  importante  de  la  représenta- 
tion sphérique  :  elle  permet  d'étudier  géométriquement  la  varia- 
tion du  plan  tangent. 

D'autre  part,  la  tangente  mm'  de  la  sphère  et  la  tangente  MM' 
de  la  surface  ont  évidemment  ponr  conjuguées  des  droites  qui 
sont  parallèles,  puisque  les  plans  tangents  aux  points  correspon- 
dants des  deus  surfaces  le  sont  toujours.  Or,  dans  la  sphère,  la 
conjuguée  d'une  tangente  est  perpendiculaire  à  cette  tangente.  On 
peut  donc  énoncer  la  proposition  suivante  : 

L'angle  des  tangentes  en  m  et  enM  aux  deux  courbes  cor- 
respondantes mm'  et  MM'  est  complémentaire  de  V angle  formé 
par  la  tangente  à  la  surface  avec  sa  conjuguée. 

Ou  autrement  : 

A  une  tangente  Mï  de  la  surface  ayant  pour  conjuguéeMV 
correspond  une  tangente  mt  de  la  sphère  perpendiculaire  à 
MT'. 

Appliquons  cette  remarque  générale  aux  cas  particuliers  les 
plus  intéressants. 

Supposons  d'ahord  que  MT  soit  une  tangente  asymptolique  : 
elle  coïncidera  avec  sa  conjuguée  MT'  et  sera,  par  conséquent, 
perpendiculaire  à  son  image  spliérique.  On  aura  donc  l'équation 
différentielle  des  lignes  asymptotiques  en  écrivant  que  les  dépla- 
cements correspondants  sur  la  surface  et  sur  la  sphère  sont  per- 
pendiculaires. On  est  ainsi  conduit  à  l'équation 

dx  de  -i-  dy  de'  -+-  dz  de"  =  o, 

que  l'on  déduit,  en  effet,  de  la  première  des  formules  (a4)[p-  ''ÎS] 
en  y  faisant  f  :=  i. 

Prenons  maintenant  pour  MT  une  tangente  principale  :  MT 
sera  perpendiculaire  à  MT'  et,  par  conséquent,  parallèle  à  mt;  et, 
réciproquement,  si  MT  est  parallèle  à  mt,  elle  sera  perpendicu- 
laire à  sa  conjuguée.  Ainsi,  les  tangentes  principales  sont  caracté- 
risées par  la  propriété  d'être  parallèles  à  leur  représentation  sphé- 
rique.  En  écrivant  les  conditions  de  parallélisme,  nous  retrouvons 
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les  équations 


qui   sont  celles  d'Olinde    Rodrigues,    d'où  l'on   aurait  élimine  le 
rayon  de  courbure  K.  { '  )■ 

Nous  aurons  fréquemment  l'occasion  d'employer  la  représenla- 
tion  sphérique  et  nous  nous  contenterons,  pour  le  moment,  des 
remarques  élémentaires  qui  précèdent.  Avant  de  continuer  l'étude 
générale  des  propriétés  des  lignes  de  courbure,  nous  indiquerons 
comment  on  peut  former  leur  équation  différentieHe  dans  les  cas 
très  variés  qui  peuvent  se  présenter. 

443.  Supposons  d'abord  que  la  surface  soit  considérée  comme 
lieu  de  points  et  que  les  coordonnées  rectangulaires  x,  y,  z  soient 
des  fonctions  données  de  deux  paramètres  a,  p.  On  pourrait  em- 
ployer l'équation  (4);  la  méthode  suivante  conduit  au  résultat 
d'une  manière  plus  symétrique. 

Les  équations  de  la  normale  au  point  {x,  y,  z)  seron  t 


(X_.).^-^(Y-^)-^^(Z-.)^=o 


(X--);ï,-(V-7)i^^(Z-.h, 


Xlf+Y^+Zë-^ 


hS--|-S-? 

en  posai 

11,  pour  abréger, 

(a3) 

r-^'-^-'"*'" 

Exprimons  que  la  normale  engendre  une  surface  développable, 
c'est-à-dire  qu'il  existe  un  déplacement  pour  lequel  un  point  con- 


e  de  Calcul  différentiel,  pp.  665  et  697, 
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venablemeiit    clinisi    (X,   Y,   ï)    de    cette     droite     satisfait    aux 

équations 

03:  ôy  itz 

—  a\  -.-  --  (A  -i-  —  rtZ  =  o, 


idx- 


fr^ 


i',,;- 


DifférentLons  les  équations  (22),  en  tenant  compte  desprécédet 
nous  aurons 


i  X  d-=^  -H  Y  rf-v^  -H  Z  <^  -^  - 


L'élimination  de  X,  Y,  Z  entre  les  formules  (as)  et  (2^)  nous  don- 
nera l'équation  différentielle  des  li^es  de  courbure  sous  la  forme 
d'un  déterminant 


di     ù'^        di. 


as     àz       ,ds      ,dz 
àr     àr      j')r  dr 


et  les  formules  (22)  et  (24)  feront  connaître  le  centre  de  courlnii-e 
principal  correspondant  à  chaque  ligne  de  conrbure. 

Le  résultat  précédent  peul  être  encore  présenté  sous  la  forme 
suivante.  Considérons  une  équation  linéaire  aux  dérivées  partielles 
de  la  forme 


(^6) 


,   è-A\ 


qu'elle  admet  les  quatre  solutions  particulières  x, 
i',  2,  r;  nous  aurons  ainsi  quatre  équations  qui  détermineront  les 
■apports  mutuels  de  A,  B,  G,  A',  B'.  L'équation  linéaire  pourra 
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même  s'écrire  sous  la  for 


é.ô'^ 

Of 

(i'3 

w 

àâàp 

Il  suffit  de  comparer  celle  cqualïon  au  déterminant  (20)  pour 
reconnaître  que  l'équation  différentielle  des  lig'nes  de  courbure, 
ordonnée  par  rapport  à  d%,  d^,  pourra  s'écrire 

(  -.-7  )  A  rfp^  —  B  f/i  d^  -hCdcL^^  o, 

A,  B,  C  étant  les  coefficients  qui  figurent  dans  l'équation  (af)). 
Nous  pouvons  donc  énoncer  cette  première  proposition  : 

Lorsqu'on  aura  obtenu,  par  un  procédé  quelconque,  l'équa- 
tion aux  dérivées  partielles  de  la/orme  {-iG)  à  laquelle  satisfont 
à  la  fois  x,y,z  et  x^  -{-y^  +z^,  l'équation  différentielle  des 
lignes  de  courbure  sera  donnée  par  la  formule  (27).  En 
d'autres  ternies,  les  lignes  de  courbure  seront  les  caractéris- 
tiques de  cette  équation  aux  dérivées  partielles. 


C'est  la  proposition  déjà  obtenue  pai 


e  autre  voie  a 


■■  i08. 


lit.  Nous  rattacherons 


isultat  qui  précède  le  tbéorème  s 


Jîtant  donnée  l'équation 


ô'^ 


oit  A,  B,  C  sont  des  fonctions  quelconques  de  a,  p,  si  l'on  en 
connaît  cinq  solutions  particulières  liées  par  une  équation  ho- 
mogène du  second  degré  à  coefficients  constants,  on  pourra 
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obtenir  une  sur/ace  dont  on  saura  déterminer  les  lignes  de 

Soient,  en  effet,  0,,  0^,  . . .,  65  les  cinq  soUitions  satisfaisant  il  hi 
relation  homogène  d(i  second  degré 

On  pourra,  en  effectuant  sur  ces  soliilions  une  siibstiliilion 
linéaire  à  coefficients  conslanls,  ramener  la  relation  précédente  ù 
la  forme 

{■tB)  I^^H  -!-0j— ïOifti  =0. 

Faisons  dans  l'équation  en  Q  la  suLstlt.ution 

9  =  (tO:,: 

u  satisfera  à  une  équation  linéaire  comme  'j,  Jnai^  celle  équation, 
devant  aduieUre  la  solution  'jt:=i,  sera  de  la  forme 

er  ne  contiendra  jihis  le   terme  en  7.  Klle  admettra  les  solutions 
particulières 

^  •>'  0/       ■'       II/  0;  11/ 

qui  sont  liées  par  la  relation 


Donc,  en  verlu  de  la  proposition  démontrée  au  numéro  ^ïrécé- 
dent,  la  surface  lieu  du  point  (x,  y,  3)  admettra  a  et  fl  pour  para- 
mètres de  ses  lignes  de  courbure. 

145.  Pour  donner  uae  application  du  tliéorènie  que  nous  venons 
d'établir,  nous  choisirons  l'équation 


yGoosle 


qui  admet  la  solution  pntticiiliè 


«  =  'V/(p-«)(Pi-«), 

cjnelles  que  soient  les  constantes  A,  a.  INoiis  allons  prendre  poui- 
ces  constantes  cinq  systèmes  de  valeurs  de  la  manière  suivante  : 

/(«)  =  («-(ïO(«-«0.--("-«0- 
Les  cinq  solutions  9/  définies  par  la  formule  générale 


,  /(«,._P)(«,_P,)(«/ 

-h) 

"  y          n<^i) 

Lisferon 

t  à  l'identité 

Of-h...  -^ 

%l  -o. 

l'renon 

s 

^1   ^    0|,              ^2   =   ( 

^.--ï(«.-.-«.), 

:^.=  i^(0.-:   .0,), 

R  désignant  une  constante  quelconque;  les  cinq  solutions  a; j- satis- 
feront à  l'identité  (28).  Les  formules  (29)  nous  donneront  ici 


et  définiront  une   surface  rapportée  au  système  de  coordonnée 
curvilignes  formé  par  les  lignes  de  courbure.   On  peut  d'ailleui 
trouver  l'équation  de  cette  surface  de  la  manière  suivante  : 
Les  équations  (3a)  nous  donnent 


D'ailleurs  les  fonctions  9;  satisfont  encore  à  l'identité 
en  les  remplaçant  par  les  quantités  qui  leur  sont  proportionnelles, 
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I  obtient  l'équalion  cherchée  sous  la  forme 


«i  —  h  a^  ~  h 

On  trouvera  de  même  les  équations  qui  déterminent  chaque 
ligne  de  courbure.  En  effet,  les  radicaux  6;  contiennent  d'une 
manière  symétrique  les  trois  quantités  h,  p,  pi  ;  l'équation  précé- 
dente devra  donc  être  encore  vérifiée  quand  on  y  remplacera  h 
par  p  et  par  p, .  Cette  remarque  nous  conduit  immédiatement  à  la 
proposition  suivante  : 

Si,  dans  l'équation  (33),  on  considère  h  comme  un  para- 
mètre variable,  les  surfaces  correspondantes  à  deux  valeurs 
distinctes  de  h  se  couperont  mutuellement  suivant  une  ligne  de 
courbure  commune  à  ces  surfaces. 

Si  l'on  chasse  les  dénominateurs  dans  l'équation  (33),  on  recon- 
naîtra que,  le  coefficient  de  A'  étant  nul,  elle  est  du  troisième 
degré  seulement  par  rapport  à  h;  par  conséquent,  si  l'on  donne 
à  h  toutes  les  valeurs  possibles  de  manière  à  obtenir  une  famille 
de  surfaces,  il  y  aura  trois  surfaces  de  cette  famille  passant  par 
chaque  point  de  l'espace.  Ces  trois  surfaces,  devant  se  couper 
mutuellement  suivant  des  lignes  de  courbure  communes,  seront 
nécessairement  orthogonales.  Ainsi  l'équation  (33)  définit  un 
système  triple  orthogonal,  analogue  à  celai  qui  est  formé  par  les 
surfaces  du  second  degré,  et  composé  de  trois  familles  représentées 
par  la  même  équation.  SI  l'on  suppose,  par  exemple,  a,,  «j,  <î3, 
a^  réels  et  rangés  par  ordre  de  grandeur,  les  trois  familles  corres- 
pondront aux  valeurs  de  h  comprises  entre  «i  et  a^,  entre  «^  et 

Les  surfaces  représentées  par  l'équation  (33)  sont  du  quatrième 
ordre  et  admettent  pour  ligne  double  le  cercle  de  l'inilni;  elles 
ont  reçu  le  nom  de  cyclides. 

146.  Nous  indiquerons  maintenant  une  application  d'une  autre 
nature.    On    sait  que  Vincersion,   ou  transformation  par  rayons 
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;cteiirs  réciproques,  définie,  dans  le  cas  le  plus  sijn|>lej  par  de; 
rmules  telles  que  les  suivantes 


lait  cori'es]:)ondre  une  sphère  ou  un  plan  à  une  splière  ou  à  un 
plan,  qu'elle  conserve  les  angles,  les  rapports  de  similitude  des 
éléments  infiniment  petits.  Nous  allons  montrer  qu'elle  conserve 
aussi  les  lignes  de  courbure. 

Considérons,  en  effet,  une  surface  qitelconqiie  (S),  et  soient  p, 
p,  les  paramètres  de  ses  lignes  de  courbure.  Nous  savons  que  x^ 
y,  s  satisferont  à  une  équation  de  la  forme 


(;î:î) 


jp 


et  cette  équation  se  distingue  de  toutes  celles  qui  seraient  rela- 
tives à  d'autres  systèmes  conjugués  par  !a  propriété,  déjà  signalée, 
d'admettre  aussi  comme  solution  x-  -H  r-  +  ï-.  Ces  quatre  solu- 
tions de  l'équation  (  35)  s'expriment,  au  mojen  de  X,  Y,  Z,  de  la 


X^-^Y'-i-Z^'     X^-f-V=4-Zi'     Xi"-i-\'H-Z^'     X=-i-Y^-i-Z2 
Si  donc  on  elTeclue  dans  l'équation  (35  )  la  substitution 

l'équation  en  17  admettra  les  solutions    particulières 

X,  Y,  Z,  I, 
et  sera,  par  conséquent,  de  la  forme 

D'ailleurs  l'équation  (35)  admettait  la  solution  évidente  0  =  1 
et,  par  conséquent,  l'équation  (36)  admettra,  en  même  temps  que 
X,  Y,  Z,  la  solution 

0=  X^-HY'-hZ'. 
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Il  résulte  de  là  que  la  surface  lien  du  point  (X.,  Y,  Z)  aurap,  pi  pour 
parfcmètres  de  ses  lignes  de  courbure.  Ce  résultat  est  précisément 
celui  qu'il  s'agissait  d'établir. 

147.  On  démontre  d'ordinaire  la  proposition  précédente  en  la 
rattachant  au  théorème  de  Dupin,  relatif  aux  lignes  de  courbure 
des  surfaces  qui  font  partie  d'un  système  triple  orthogonal.  Nous 
donnerons,  en  terminant  ce  Chapitre,  une  démonstration  nouvelle 
de  ce  théorème. 

Soient 

(40)         p  =  f{x,  y,  z).         p,  =M^,y,  .-),         p,^M^,y,  z) 

les  équations  de  trois  familles  de  surfaces  se  coupant  mutuellement 
à  angle  droit.  Si  l'on  résout  ces  équations  par  rapport  à  x,  y,  ;, 
les  relations 


à:/:  djc  dx   ùx  dy   dy  ils    Ùs 

dp   dp,  dp    dpi  '     àp    dp,  '    dp    dp, 

àx  dj!  as:   dx  dy    dy  ds    àz 

àp  dpi  dp   dp)  dp   dp)  dp   àp^ 

àic    dœ  àx    ôt  dy    dy  ds    àz 

dp,  dp2  dp,  dpi  dpi  dpi  àpi  dp^ 


OÙ  nous  employons  le  signe  S  de  Lamé  pour  indiquer  une  somme 
étendue  aux  trois  coordonnées  d'un  même  point,  devront  avoir 
lieu  identiquement.  Si  nous  différentions  la  première  par  rapport 
à  pj,  h\  deuxième  par  rapport  à  p,,  la  troisième  par  rapport  à  o, 


Sdx     ù^x  rj  dx     à'x  _ 

dp   àpi  Opi  \J  dp,  dp  dpi  ~    ' 

Sdx     d^g:  .   Q^^     t*'^  _ 

dp  dpi  àpî  ~^  \J  àpi  dp  dpi  ~    ' 

àp,  àpdfi   '^  îj  d^  <)p  dp,   ~  " 
et,  par  suite, 

fi  C^     d^a;      _  C^     '''■^    _  C  ''-^     ''^^    _ 

'      '  iJdp   dpidps  ~Odpi  àpàpi  ^Oàpl  dp~ôf,  ~  "" 

D'après  cela,  on  voit  que  l'on  aura  trois  systèmes  différents  de 
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solutions  do  réquation  e. 
si  l'on  prend,  soit 


_      à'-y 


'  <Jpi  f'pi 


Ces  systèmes  ne  pouvant  être  linéairement  indépendants,  il  faut 
(jue  le  dernier  soit  une  combinaison  linéaire  des  deux  premiers, 
c'est-à-dire  que  x,  y,  z  soient  des  solutions  particulières  d'une 
équation  de  la  forme 


dp,  ù^,_ 


Les  variables  p,,  p^  définissent  donc,  sur  la  surface  (p),  un  sys- 
tème conjugué,  et  comme,  parla  nature  de  la  question,  ce  système 
est  orthogonal,  il  est  nécessairement  composé  des  lignes  de  cour- 
bure. On  vérifie,  d'ailleurs,  aisément  que  l'équation  linéaire  (  '13  ) 
admet  aussi  la  solution  particulière 

La  démonstration  précédente  conduit  à  une  nouvelle  mé- 
de  reclierciie  des  systèmes  orthogonaux.  Nous  venons  de 
le  les  coordonnées  x,j',  3  et  la  somme  x-  +y^  +z^  satJs- 
l'équation  (43),  et  il  est  clair  que  ces  solutions  satisfont  à 
jtres  équations  semblables  en  p,  pïCtp,,  p.  Nous  allons  mon- 
'éciproquement,  que  lorsque  trois  équations  linéaires  de  la 
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DU   SYSTÈME  ORTHOGONAL  FORME  PAR  LES  LIGNKS 

admettent  trois  solutions  particulières  x,  y,  z  en  même  temps 
que  la  somme  de  leurs  carrés  x^  +JK^  -1-  z^,  le  système  de  coor- 
données curvilignes  défini  par  les  expressions  de  x,  y,  s  en 
fonction  de  p,  p,,  pa  est  nécessairement  orthogonal. 

Considérons,  en  effet,  l'une  des  surfaces  coordonnées  (p);  le 
système  de  coordonnées  curvilignes  (p,,  pa),  déterminé  sur  cette 
surface  par  les  deux  autres  familles,  est  formé  des  lignes  de  cour- 
bure de  cette  surface;  car  x,  y,  s,  considérées  comme  des  fonctions 
de  pi,  pî,  satisfont,  en  même  temps  que  x^  +y'  ■+■  s^,  à  la  pre- 
mière des  équations  précédentes.  Les  surfaces  des  trois  familles, 
se  coupant  mutuellement  suivant  leurs  lignes  de  courbure,  seront 
nécessairement  orthogonales. 

149.  Pour  ne  pas  traiter  ce  sujet  d'une  manière  incomplète, 
nous  remarquerons  qu'on  peut  obtenir  aisément  les  coefficients 
m,  n,  ...  quand  on  connaît  l'expression  de  l'élément  linéaire 

rfï^  =  H^  rfpî  -+-  Hf  dp}  +  Hi  dfl, 

dans  le  système  orthogonal.  Si  l'on  différentle,  en  effet,  par  rapport 
ii  p,  l'équation 


m-<Mï-m 


f}pi        OO?   t)pd?, 
par  sa  valeur  déduil 

à?,  0\àp  J  -k5<)p   àpi 


et,  en  remplaçant  v-y—  par  sa  valeur  déduite  de   ta  derr 
tlon(44), 


Si   l'on   substitue   cette    expression    et  les   valeurs   analogues 
de  «5,  m,  71,  ...  dans  les  équations  {44)ï   on  les  obtient  sous  la 
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1  _^*^  _    1  '■>H|  dS    _     I  .IHj  (X) 

l  dp,  dpî  ~  H,  dpî  dpi    '    Hj  dp,  dp2  ' 

]  ^'fl     _  A  ^  ^        1  ^  ^ 

I  dps  dp   ~  Hi  dp  dpj  '^   If  dp.  dp  ' 

/  d^B     _     I  dH  d6           I  dll,  dO^ 

!  dpdf,  ~   H  dpi  dp  "^  III  "d7  dpi' 


qui  csl  duc  à  Lame. 
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CHAPITRE    VI. 

LES    CO0R.D0MM  ÉES    P>;iiT\SPHÉRIQT;ES. 

Du  système  <le  cinq  sphâres  orthogonales.  —  Relation  avec  une  substitution  li- 
néaire ortliogonale  à  cinq  variables.  —  Formules  principales  relatives  aux  dis- 
tances et  aux  angles.  —  Rmploi  des  eoordonnées  pentasphérîques  dans  la  théorie 
des  lignes  de  courbure  et  dans  celle  des  systèmes  orthogonaux.  —  Inversion.  = 
Élude  du  système  de  deux  sphères.  —  Les  sis  coordonnées  de  la  sphère  com- 
parées à  celles  de  la  ligne  droite.  —  La  transformation  de  M.  Sophus  Lie. 


150.  Dnns  l'élude  des  systèmes  conjugués  nous  avons  vu  que 
l'emploi  des  coordonnées  homogènes  et  tangenlielles  met  en 
évidence  les  propriétés  projectives  et  dualistiqiies  qui  appar- 
tiennent à  ces  systèmes.  Si  l'on  veut,  de  même,  donner  une  expo- 
sition satisfaisante  de  la  théorie  analytique  des  lignes  de  courbure, 
on  est  conduit  à  introduire  un  système  particulier  de  coordonnées 
auxquelles  nous  avons  donné  le  nom  de  coordonnées  jt)eHï«j/)/i(;- 
riques.  Nous  nous  proposons  de  définir,  dans  ce  Chapitre,  ce 
système  de  coordonnées  et  d'indiquer  son  rôle  dans  la  théorie  des 
lignes  de  courbure. 

Considérons  une  sphère  quelconque  rapportée  à  des  axes  rcc- 
I  angulaires 

Son  rayon  p  sera  donné  par  la  formule 

^_  A^  +  B'-j-Çî— DK 

P  -  K^ 

La  forme  quadratique  qui  figure  au  numérateur  joue  un  rôle 
fondamental  dans  la  théorie  de  la  sphère,  ïl  est  naturel  de  la  ra- 
mener à  une  somme  de  carrés;  et,  dans  ce  but,  nous  écrivons  l'é- 
quation de  la  sphère  sous  la  forme 

,   ,  _  ,  3:^4-7^-1- :'—R2  .    x'' +  y-^  ^  z^ ^  W^ 

(,)  ..^+.3^  +  n^-Ho-.  .-.^     -  -  H-,. — —^  ^-  =.0. 
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Si  l'on  désigne  par  p  le  rayon  et  par  ^o,  J'ai  -Sn  les  coordonnées 
du  centre  de  cette  sphère,  on  obtiendra  les  expressions  suivantes 
de  ces  quanlilcs 

I       -  ^1^  _  — ^R  _  _  — tR 


R/a^+3^  +  Y^- 


Si  la  sphère  n'est  pas  réduite  à  un  point,  on  pourra  toujours 
supposer  que  l'on  a 

(3)  a^^p=-i-TM-3'-^.'=i, 

et  l'expression  du  rayon  prendra  la  forme  simple 

Cette  formule  donne  au  rajon  un  signe  détermine;  nous  re- 
viendrons plus  loin  sur  ce  point. 

Si  l'on  substitue  dans  le  premier  membre  de  l'équation  (i)  les 
coordonnées  d'un  point  quelconque,  ce  premier  membre  aura 
pour  valeur 

S  désignant  la  puissance  du  point  par  rapport  à  la  sphère  consi- 
dérée. Remarquons  une  fois  pour  toutes  que,  si  la  sphère  se  ré- 
duisait à  un  plan,  on  aurait 


et  le  premier  membre  de  l'équation  (i)  deviendrait  égal  an  double 
de  la  distance  du  point  à  ce  plan. 

Supposons  maintenant  que  l'on  considère,  en  même  temps  que 
la  spbère  représentée  par  l'équation  (i),  une  autre  sphère  (S')  re- 
présentée par  l'équation  semblable 


Soient  p'  !e  rayon  et  a;'^,  jk,,,  ;■„  les  coordonnées  du 
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inde  sphère.  Les  formules  (2)  nous  donnent 

—  Ay-i-(r«—y'(,y  +  (3o  —  z'^)^-p^  —  ?"' 


(7)  3ï'  +  ^^' -\- ■;-;'  -h  Où'  -t-zt'  _o 

exprime  la  condition  nécessaire  et  suffisante  pour  que  les  deux 
sphères  se  coupent  à  angle  droit.  Cette  condition  subsiste  quand 
l'une  ou  l'autre  des  sphères  se  réduit  à  un  plan;  sa  forme  nous 
permettra  de  donner  une  théorie  très  simple  du  système  de  cinq 
sphères  deus  à  deux  orthogonales. 

iM.  Considérons,  en  effet,  cinq  sphères  (Si),  (Sa),  ...,(Sj) 
de  rayons  R,,  ■  .  .,  R;j  et  écrivons  leurs  équations  sous  la  forme 


Nous  aurons  d'abord,  par  hypothèse, 
et  de  pins,  les  sphères  étant  orthogonales, 

Ces  deux  groupes  de  formules  rattachent  la  théorie  dit 
système  des  sphères  à  celle  d'une  substitution  linéaire  ortho- 
gonale à  cinq  variables.  Toute  substitution  de  ce  genre  fournira 
un  groupe  de  cinq  sphères  orthogonales  etwice  versa. 

On  sait  que  les  relations  (9)  et  (10)  entraînent  comme  consé- 
quence les  suivantes 


et  toutes  celles  que  l'on  obtiendrait 
quelconque,  a  et  ^  par  ce,  p,  y,  S,  ;. 
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On  déduit  de  cette  remarque  une  première  propriété,  fonda- 
mentale dans  la  théorie  qui  nous  occupe.  Désignons  par  S;^  la  puis- 
sance d'un  poinl  quelconque  par  rapport  à  la  spKère  (Sj);  le 
premier  membre  de  l'équation  (8)  sera  s^-  Si  l'on  élève  cette 
équation  au  carré  et  si  l'on  ajoute  toutes  les  équations  ainsi  ob- 
tenues, on  trouvera,  en  appliquant  lesformules(i  i)  et  (12), 


2(1)" -(^-T^--)' 


Ainsi  11  existe,  entre  les  puissances  d'un  point  quelconqnc  par 
■apport  aux  cinq  sphères,  la  relation  homogène 


im- 


Nous  rappelons  qtie,  si  une  des  sphères  (Sa)  se  réduit  à  un  plan 

(Pft),  ô^  doit  être  remplacé  par  aP^,  P/,  désignant  la  distance  du 

point  (iC,  ri  ^)à  ce  plan. 

Si  l'on  multiplie  de  même  le  premier  membre  de  l'équation  (S) 
par  Sfl  4-  (Ei,  on  trouve 


nt  qiic,  d'après  la  formule  (4))  on  a 


152,  Nous  pouvons  maintenant  définir  le  système  de  coor- 
données que  nous  nous  proposons  d'étudier.  Nous  appellerons 
coordonnées  pentasphériques  d'un  point  les  cinq  quantités  Xk 
proportionnelles  à  tj^  et  nous  poserons 

(i5)  ■xk  =  'k-^- 
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Conimc  nous  n'emploierons  que  des  équations  homogènes,  le 
facteur  À  n'aura  aucune  influence  sur  les  résultats.  On  trouvera 
d'ailleurs,  en  vertu  de  la  formule  (i3), 

Ainsi  nos  cinq  coordonnées  seront  toujours,  comme  il  fallait  s'y 
attendre,  liées  par  une  relation  homogène.  Il  est  aisé  de  montrer 
qu'il  n'y  a  pas  entre  elles  d'autre  relation  et  que  cinq  quantités 
satisfaisant  à  l'équation  (i5)  déterminent  un  point  et  un  seul, 

Remarquonsen  effet  que  les  équations  (i3)  et  (i4)  contiennent 
toutes  les  relations  possibles  entre  les  quantités  S^;  car,  pour  dé- 
terminer un  point,  trois  de  ces  quantités  peuvent  être  choisies  ar- 
bitrairement. D'ailleurs,  si  l'on  substitue  dans  ces  relations  l'ex- 
pression de  S*  en  Xk,  la  première  se  réduit  à  l'équation  (16)  qui 
est  vérifiée  par  hypothèse,  la  seconde  devient 


(17)  -^>.=2- 


li/,  ' 


et  fait  connaître  le  facteur  de  proportionnalité  ).. 

Au  reste,  on  peut  obtenir  les  expressions  de  x,  j,  2  en  fonction 
des  variables  X),  ;  il  suffit  de  résoudre  le  système 


où  l'on  donne  à  k  les  valeurs  1 ,  a,  .  .  .,  5.  En  ajoutant  ces  équa- 
tions après  les  avoir  multiphces  soit  par  a*.,  soit  par  jâ^,  va,  ô/,., 


(19)      \  a).7=2^'^*''  ?.(^i^?'^+^^H-R^)--iR^.,,,r, 


x^=^v.^ 


Les  deux  dernières  équations  feront  connaître,  pai 
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(■10) 


aXR  = 


i^/.)^J., 


qui  est  équivalente  à  l'équation  (17);  les  autres  donneront  x,  _)', 
::  et  même  j;^^y^  +  3"-  ('). 

En  même  temps  qu'un  point  M  dont  les  coordonnées  x,  y,  z-  et 
jr/i  sont  liées  par  les  formules  (18),  considérons  un  aiitre  point 
M'  dont  nous  désignerons  les  coordonnées  par  les  mêmes  lettres 
accentuées  ^,  y,  z'  et  x'/,.  On  trouvera  sans  difficulté 


^r 


\  ^  ^k  -^  ^k 

telle  est  la  formule  ([lu  donne  la  distance  de  deux  points.  Si  l'o 
tient  compte  des  relations  identiques  entre  les  coordonnées,  o 
peut  lui  donner  la  forme 


■■>■) 


MAI'"=    ■ 


Zd.  R/,  Zà  R<. 


(')  Si  l'on  voulait  se  livrer  S  une  élude  phis  détaillée,  il   faudrait  sigr 
c^as  d'esL'eplion.  I,a  formule  {i3)  montre  que  les  cinq  rayons  satisfont  à 


'î.k-' 


;lierclie  le  point  pour  lequel 


dans  le  plan  de  l'inlini. 

D'autre  part,  un  point  du  cercle  de  riulini  ii  une  infiniié  de  c 
sont  déterminées  par  1»  formule 

^*"'"  if,' 


où  k  esL  quelconque  et  où  leb  x^  satisfont,  en 
à  la  relation 


e  temps  qu'à  l'équation  (^U), 
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Lorsque  les  deux  piints  sont  iniiiiimeiit  voisins, 
l'expression  suivnnte  de  l'élémenl  linéaire  : 


(W 


11  est  inutile  d'insister  sur  l'analogie  que  présentent  ces  deux 
formules  avec  celles  qui  se  rapportent  à  la  géométrie  de  Descaries. 

153.  Proposons-nous  maintenant  d'établir  les  relations  d'or- 
thogonalité  dans  le  système  des  coordonnées  ic,-. 

Quand  les  coordonnées  sont  fonctions  de  deux  variables  p,  p, 
les  courbes  (p),  (p,)  seront  perpendiculaires  si  îe  coefficient  de 
dp  dp,  est  nul  dans  l'élément  îlnéaJrc,  c'est-à-dire,  d'après  la 
formule  (a^),  dans  la  somme 

Cette  condition  se  traduit  par  la  relation 

toute  semblable  à  celle  que  l'on  obtient  avec  les  coordonnées 
cartésiennes. 

Etant  données  maintenant  deux  surfaces  par  les  éqTiations 
homogènes 

clierchons  la  condition  pour  qu'elles  se  coupent  à  angle  droit. 
Nous  remarquerons  d'abord  les  relations  suivantes,  qu'il  est  aisé 
de  vérifier,  entre  les  puissances  d'un  point  par  rapport  aux  cinq 
sphères  orthogonales 

i(t)"-(t)'- (S)" -«'=-"*'' 

{    -Ix     àx   '^   dy     ày  Os     as  '■    *"""    ^' '' 

D'après  cela,  remplaçons  dans  les  équations  homogènes  des  deux 

surfaces  les  Xi  par  les  quantités  proportionnelle  s  —■  et  posons, 
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On  aura  évidemment 

t'esl-à-dire,  en  tenant  compte  des  formules  {-'-'^)- 

Puisque  les  fonctions  sont  hoEiogcncs,  on  a 

et  la  condition  d'orthogonalilé  prend  la  forme 

ou,  en  introduisant  les  quantités  Xi, 

■^1    àiù     à'h 

Plus  généralement  le  cosinus  de  l'angle  V,  sous  lequel  deux  surfaces 
se  coupent  et  qui  est  donné  par  la  formule 


lura  pour  cxpressio 


/(?,  ■fX'p.  f)' 


da      à^ 


15i.  Avant  de  continuer  l'étude  des  coordonnées  a^,,  nous  iiidi- 
qiierons  leur  rôle  dans  la  théorie   des  lignes  de  courbure. 
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Considérons  une  surface  quelconque  et  supposons  que  les  coor- 
données Xi  d'un  point  quelconque  de  cette  surface  soient  ex- 
primées en  fonction  de  daux  variables  indépendantes  a,  3.  For- 
mons l'équation  linéaire 

il   laquelle  satisfont  les  cinq  coordonnées.  Nous  allons   montrer 
que  ses  caractéristiques  sont  les  lignes  de  courbure  de  la  surface. 
Si  l'on  pose,  en  effet, 


\  étant  le  facteur  de  proportionnalité  qui  figure  dans  les  formules 
(i5)et  qui  esl  défini  par  l'équation  (17),  l'équation  linéaire  prendra 
la  forme 

d'où  le  terme  en  w  a  disparu,  puisque  X,  étant  une  fonction  linéaire 
des  Xi,  est  une  solution  particulière  de  l'équation  (28).  L'équation 
en  0-,  admettant  les  cinq  solutions  y  ou  ^^  qui  sont  des  fondions 
Iloéairemenl  indépendantes  de  x^ -!-_)■- -<--;*,  x,  y^  z,  i,  devra 
admettre  comme  solutions  particulières  les  mêmes  fonctions 


Ce  sera  donc  l'équation  considérée  au  n"  143  et  dont  les  carac- 
téristiques sont  les  lignes  de  courbure.  Les  caractéristiques  de 
l'équation  en  1  étant  les  mêmes  que  celles  de  l'équation  en  S, 
notre  proposition  esl  démontrée.  On  en  déduit  immédiatement  la 
conséquence  suivante,  qui  revient  au  fond  au  théorème  du  n"  14i, 

Si  l'on  connatc  cinq  solutions  particulières  x,,  . .  .^  x^  d'une 
équation  linéaire 


liées  par  la  relation 

les  quantités  xi  sont   les   coordonnées  penlasphériques   d'i 
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point  d'une  surface  pour  laquelle  a.  et  {i  soiH  les  paramètres 
des  lignes  de  courbure. 

De  même  le  théorème  relatif  ans  systèmes  orthogonaux,  donné 
au  n"  ■l'48,  recevra  l'expression  nouvelle  qui  suit  ; 

titant  données  trois  équations  linéaires 

àpî  dpi      dp]     dp2  '    ' 

\    àp  ôpî  dpa      àp 

\    dp  dpi      dp      dp,  ^ 

si  l'on  en  connaît  einq  solutions  particulières  Xi  satisfaisant  à 
la  condition 

I.tI  =  0, 

elles  pourront  être  regardées  comme  les  coordonnées  penla- 
sphériques  d'unpoint  de  l'espace,  et  p,  p,,  p^  seront  les  para- 
mètres de  trois  familles  de  surfaces  se  coupant  mutuellemeni  à 
angle  droit  ('). 

Considérons  en  particulier  les  trois  équations 


(3"  ».(P.-?); 


n(]meltent  la  solution  commune 


«  =  Av/(a-p){<.-p,)(a-p,); 
si  l'on  pose 
(3>.)  /(»)  =  («-<.,)(„-<.,)...(„-«,). 


(')  G.  Dabiiobk,  Mémoire  sur  la  Théorie  des  coordonnées  curvilignes  et  des 
systèmes  orChogonauu:  (Annales  de  l'École  Normale,   a"  série,  t.  Vfl,   j).  297; 
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nq  soUuions  définies  par  la  formule  généralo 


(3:i) 


v^ 


.p)(a,-p,){a,-p,j 


sfiliàferonL  à  l'identito 

Les  formules  (33)  détermineront  par  conséquent  un  svstème 
U'iple  orthog'onal.  Les  surfaces  qui  le  composent  et  qui  ont  reçu 
lenom  de  cjc/i'^es  ne  sont  autres  que  les  transformées  par  inversion 
de  celles  qui  ont  été  définies  au  n"  li5;  elles  sonl  représentées  pav 
l'équation  unique 

où  l'on  remplacera  \  successivement  par  p,  p,,  p^.  Au  reste,  on 
vérifie  immédiatemenl,  en  appliquant  la  condition  d'orthogonalitc 
(26),  que  deux  surfaces  correspondantes  à  deux  valeurs  différentes 
de  X  se  coupent  mutuellement  à  angle  droit.  En  se  servant  des 
formules  (33),  on  trouvera  la  formule 


(?-p.)(p- 


^.i,^ 


A?) 


qui  permet  d'obtenir  l'expression  de  l'élément  linéaire  dan  s  le  sys- 
tème orthogonal  considéré.  La  formule  (23)  nous  donnera 


(p- 

-p.)(f-î 

>0  ,  „ 

(? 

/(p) 
.-pKpi- 

-p.) 

M  ayant  pour  valeur 

(  j- ,         M  = .,  y  ^  1  /'^/.■-p)'"^—_pi)("/.-^pr\ 

Si  l'on  fait,    en  particulier,    p^^^const.,   on  obtient  l'élément 
linéaire    d'une    des    cyclides  qui    composent    le    système  sous    la 
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«■''■-"-^4iïfi"''-%?r''4 

On  voit  que  les  cyclides  possèdent  ta  propriété,  que  nous  avons 
déjà  reconniie  ans  surfaces  du  second  degré  (n"  121),  d'être  divi- 
sibles en  carrés  infiniment  petits  par  leurs  lignes  de  courbure. 
On  pourra  donc  faire  la  carte  d'nne  région  quelconque  tracée  sur 
l'une  de  ces  surfaces, 

ISS.  Dans  la  théorie  des  systèmes  conjug;ués  et  des  lignes  asjuT- 
ploliques,  l'emploi  des  coordonnées  homogènes  nous  a  permis  de 
reconnaître  immédiatement  et  sans  calcul  que  les  propriétés  de 
ces  systèmes  et  de  ces  lignes  subsistent  quand  on  soumet  la  sur- 
face à  une  transformation  Uomographique  ou  à  une  transfor- 
mation par  polaires  réciproques.  Les  coordonnées  homogènes 
d'un  point  quelconque  ne  changent  pas,  en  effet,  quand  on  efleclue 
une  transformation  homographique  quelconque,  pourvu  que  l'on 
suppose  cette  transformation  effectuée  sur  le  tétraèdre  de  référence 
en  même  temps  que  sur  les  points  de  l'espace.  Le  système  des 
coordonnées  pentasphériques  jouit  d'une  propriété  analogue  par 
rapport  à  l'inversion.  Voici  comment  on  peut  le  démontrer. 

Rappelons  d'abord  que  la  théorie  du  contact  des  sphères, 
celle  des  centres  et  des  axes  de  similitude,  ont  conduit  les  géo- 
mètres à  considérer  le  rayon  d'une  sphère  comme  une  quantité 
susceptible  de  signe  ;  de  sorte  que,  dans  beaucoup  de  recherches,  it 
V  a  le  plus  grand  avantage  à  regarder  comme  distinctes  deuK 
sphères  de  même  centre,  mais  dont  les  rayons  sont  égaux  et  de 
signes  contraires.  Nous  allons  voir,  en  particulier,  que,  si  l'on  sou- 
met une  sphère  quelconque  à  une  inversion,  on  peut  déterminer 
rationnellement  le  rayon  de  la  sphère  transformée  en  fonction  du 
rayon  de  la  sphère  proposée. 

Soient,  en  effet, 

Mwi  -     _^1__  -     -  'î:X_  'f'^ 

'     •'       ^~  X^H- Yi-^Zî'         -^  ^  X'-'^Y'-'^'/j'         '       X^-i-  Y^  +  Z' 

les  formules  qui  définissent  l'inversion. 

Par    l'application  de  ces  formides  à   la    transformation   d'une 
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S|>lière  (S),  de  centre ^oj'o^o  el.  de  rayon  R,  définie  par  l'équation 

(Sg)  S  ^  {.ï  -  ^„)5  +  (  j  -/„)^  -h  {  .  -  z,)^  -  /-^  =  o, 

on  oLlient  l'identité 

(io)     s=''^^^^j~'''[(X-X.)-  +  (Y~Y.)-+|Z-Z.).^R.[, 

Xj,  Yo,  Zo  étant  donnés  par  les  formules 

f    Zo  = 


R  = 


1- J3  -H  ^ 


i^y'i 


On  pourra  prendre  im  signe  arbitraire  dans  cette  dernière 
formule;  mais,  si  l'on  convient  de  prendre  constamment  le  jnêine 
signe,  par  esemple  le  signe  +,  les  formules  (4  i)  et  la  suivante 


(i- 


détermincront  non  seulement  la  positron  de  la  sphère  transformée, 
mais  encore  le  signe  de  son  rayon. 

Dans  cette  hypothèse,  la  formule  (4°)  deviendra 

S  _  k^  S' 

r  ^  Xii  +  Y^+Zii  r' 

S'  désignant  la  puissance  du  point  (X,  Y,  Z)  par  rapport  à  la 
sphère  transformée,  el  l'on  peut  énoncer  le  résultat  suivant  :  Si 
l'on  divise  la  puissance  S  d'un  point  par  rapport  à  une  sphère 
par  le  rayon  r  de  cette  sphère,  et  que  l'on  soumette  la  figure 
entière  à  une  inversion,  le  quotient  -  se  reproduira  multiplié 
par  une  quantité  qui  ne  dépend  pas  de  la  sphère  et  ne  contient 
que  les  coordonnées  du  point. 

En  particulier,   les  cinq  quantités  ^    se   reproduisent    toutes 
D.  —  I.  v> 
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niultlpliées  par  ie  même  nombre  et,  comme  lei  coordonnées  xt 
leur  sont  proporlionn elles,  on  peut  dire  que  ces  coordonnées  de- 
meurent invariables,  le  facteur  de  proportionnalité  étant  seul 
changé,  pourvu  que  l'on  rapporte  la  nouvelle  figure  aux  sphères 
orthogonales  qui  dérivent  des  sphères  primitives  par  l'inversion 
considérée.  On  voit  ainsi  que  tontes 'les  propriétés  établies  pour 
une  figure  et  indépendantes  du  choix  des  sphères  coordonnées 
subsisteront  nécessairement  pour  toutes  les  figures  inverses  de  la 
figure  considérée. 

Cette  proposition  étant  admise,  le  théorème  du  n°  ISi  montre 
immédiatement  que  l'inversion  conservera  les  lignes  de  courbure 
de  la  surface. 

1S6.  Nous  terminerons  en  indiquant  les  formules  principales 
relatives  à  la  sphère.  L'équation  (21)  qui  donne  la  distance  de 
deus.  points  nous  permet  d'éci-ire  immédiatement  l'équation  d'une 
sphère  dont  le  rayon  est  p  et  dont  ie  centre  a  pour  coordonnées 
a,,  ...,  Kj,  sous  la  forme 

Cette  équation  est  linéaire  par  rapport  aux  coordonnées  Xi.  Réci- 
proquement, toute  équation  de  la  forme 

(44)  'Sm,T,  =  o 


représente  une  sphère  ou  un  plan.  Il  suffit,  pour  le  reconnaître, 
de  remplacer  les  Xk  par  leurs  expressions  (18)  en  x,  y,  z.  Pour 
obtenir  le  centre  et  le  rayon  de  cette  sphère,  il  faudra  identifier 
les  équations  (43)  et  (44)-  On  a  ainsi  les  équations 

(45)  ^'»'""»+£2ë       <''=' =). 

où  \x  désigne  le  facteur  de  proportionnalité. 

Comme  on  peut  multiplier  les  «^  par  un  nombre  quelconque, 
on  peut  remplacer  le  facteur  ]x  par  un  nombre  arbitrairement 
choisi;  nous  ferons,  par  exemple, 
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Multiplions  réquation  (4a)  par  ^  cl  ajoutons  les  (équations 
correspondantes  aux  diverses  valeurs  de  l'indice  /.".  En  tenant 
compte  de  la  relation 

déjà  signalée  dans  la  note  de  la  page  318,  nous  aurons 

D'anlre  part,  si  nous  ajoutons  encore  les  équations  (45)  après 
avoir  élevé  leurs  deux  membres  au  carré,  nous  trouverons 

Le  rapprochement  des  deux  formules  précédentes  nous  donnera 
et,  en  portant  cette  valeur  de  p  dans  l'équation  (45),  nous  aurons 


(47) 


2  R/;  -^  m/. 


Telle  est  la  formule  qui  fera  connaître  les  coordonnées  pentasphé- 
riques  du  centre. 

Une  sphère  est  complètement  déterminée  si  l'on  connaît  les 
rapports  des  cinq  quantités  m^  que,  pour  cette  raison,  on  peut 
appeler  les  coordonnées  homogènes  de  la  sphère.  Mais,  dans 
toutes  les  questions  où  le  signe  du  rayon  entre  en  considération, 
il  est  nécessaire  d'introduire  une  coordonnée  nouvelle  propre  à 
faire  connaître  la  valeur  du  radical  qui  figure  dans  l'expression  du 
rayon.  Nous  poserons,  en  désignant  par  mu  cette  sixième  coor- 
donnée, 


V? 


y  Google 


afin   que  la   rclalion  entre  les  sis  coordonnées   pre 
très  symétrique 

(40)  i;  ».!=<.■ 


Deux  sphères  de  même  centre  et  de  rayons  égaux  cl  de  signes 
coniraires  auront  les  mêmes  coordonnées  m,,  ...,  m-^;  jnais  leJ^ 
coordonnées  nîn  seront  égales  et  de  signes  contraires.  On  aura, 
d'après  la  formule  (46), 

(5o> 


Cela  posé,  considérons  deux  sphères  (S),  (S'),  de  coordonnées 
mit,  m^  respectivement,  et  soient  ti  la  distance  de  leurs  centres, 
p,  p'  leurs  rayons.  Les  formules  (ai)  et  (47)  tious  permettent  de 
calculer  d  el  nous  donnent 

V^  /)!/,.    ^   lll'/^ 


Si  donc  lit 

roulons 

calcule 

r  l'ang 

le  V  des  deux 

détinissanl  d' 

une 

i  préci 

se  par 

la  relation 

(52) 

d^-- 

=  ?'  +  f 

■'^-2? 

p'cosV, 

.,0,„  ..,„», 

e.. 

.pplii[u. 

înt  les 

fomiu 

les(5o),  (5i), 

'^mAii'k 

(S3) 

sV=.- 

nul 

^ 

et,  par  consé 

[|iienl, 

^, 

™'ï  = 

i- 

/.■'«* 

(  â-'i  ) 

'  'H^r. 

Ces  formules 

von 

,t  non, 

condui 

reàpl 

usieurs  consé 
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parUculier,   à   la    définitioa  géométrique  des    coordonnées  de  la 
sphère. 

Supposons  que  la  sphère  {S')  se  réduise  à  la  splicre  eoordoniïée 
(S*),  on  aura 


et  la  formule  (5o),  où  l'on  fera  p  =  R^,  nous  donnera 
l'équation  (53)  deviendra  donc 


V^  désignant  l'angle  de  ia  sphère  (S)  avec  la  sphère  (S*). 

Ainsi,  les  cinq  coordonnées  m,,  ...,  m^  d'une  sphère  quelconque 
sont  proportionnelles  aux  cosinus  des  angles  de  cette  sphère  avec 
les  sphères  coordonnées.  Le  plus,  la  relation  entre  les  sis  coor- 
données prendra  la  forme 


tout  à  fait  analogue  à  celle  qui  relie  les  angles  d'un  plan  avec  les 
trois  plans  coordonnés  dans  la  Géométrie  de  Descartes.  La  for- 
mule (53)  pourra  s'écrire  aussi  sous  la  forme 

(55}  cosV-2)cosV^cosV'„ 

et  son  analogie  avec  eelîe  qui  donne  îe  cosinus  de  l'angle  de  deut 
plans  est  également  évidente. 

La  formule  (54))  si  l'on  lient  compte  de  la  relation  identique 
entre  les  coordonnées,  peut  s'écrire 

-i(».,,-»4)- 

Si  l'on  suppose  que  les  deux  sphères  sont  infiniment  voisines 
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ugle  dp  sera  donc  fourni  pai'  la  rclal 


(07)  '^''^=  ~     ntg     --' 

ToiiLes  les  fols  que  deux  sphères  sont  tangentes,  elles  se  eou- 
pent  sous  l'angle  zéro  ou  -tî;  mais,  dans  les  théories  où  l'on  tient 
compte  du  signe  du  rayon,  H  y  a  avantage  à  considérer  comme 
tangentes  seulement  celles  qui  se  coupent  sous  l'angle  zéro.  A-insi 
entendue,  îa  condition  de  contact  s'exprime  par  ia  relation 

(58)  ^(m/,-m^/=  — 2^/«4»4  =  '>■ 

Quand  les  deux  sphères  sont  infiniment  voisines,  la  distinction 
relative  au  signe  du  rayon  disparaît  et  la  condition  de  contact  de- 

157.  La  forme  de  la  condition  de  contact  conduit  à  un  rappro- 
chement capital  entre  la  géométrie  des  sphères  et  celle  des  lignes 
droites.  Reprenons  les  équations  de  la  ligne  droite,  écrites  sous  la 
forme  déjà  employée  au  n"  139 


homogènes  de  la  ligne  droite  satisferont, 
atioa  identique 


et  réciproquement  (n°  139)  six  quantités  satisfaisant  à  cette  rela- 
tion définiront  toujours  une  ligne  droite.  L'équation  (61)  est  qua- 
dratique, comme  la  relation  (49)  entre  les  sis  coordonnées  de  la 
sphère,  et  l'on  peut  ramener  ces  relations  l'une  à  l'autre  en  posant 

(62)  S    P  =  '"i-i-  i'iii,  q  =  "ij  -h  i'(«i,  r  =  m:,-^  im,., 

\  Pi  =  Hii  —  ira',,        ^1  =  mj  —  im,„        i\  =  m-i  —  mH, 
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e  qui  est  la  même  chose, 


Les  formules  (62)  ou  (63),  qui  conduisent  à  l'identité 

font  correspondre  à  toute  droite  une  sphère  et  vice  versa.  Déplus, 
si  l'on  considère  deux  sphères,  de  coordonnées  m*,  m'^  respective- 
ment, et  les  deux  droites  correspondantes,  de  coordonnées  p,  q, 
r,  . . .;  p' ,  q',  ;•',  . . .,  il  résnile  de  l'idenlilé  précédente  et  de  la 
forme  linéaire  des  équations  de  correspondance  l'idenlitô  plus  gc- 
nérale 

(64)  -^(g,  -ç'){yi-ç',)-H(,- -/■')(,-,  -/■',)  =  2('"/.-™^.)^. 

Le  second  membre  de  cette  formule  s'annule  quand  les  deux 
sphères  sont  tangentes  et  seulement  dans  ce  cas;  le  premier 
membre  s'annule  quand  les  deux:  droites  considérées  se  coupent. 
On  voit  donc  que  la  transformation  défiaie  par  les  formules  (62) 
ou  (63)  fait  correspondre  à  deux  sphères  tangentes  deux  droites 
qui  se  coupent  et  vice  versa. 

Au  reste,  on  peut  définir  cette  transformation  sans  passer  par 
les  coordonnées  homogènes  qui  ont  été  l'objet  de  nos  études  dans 
ce  Chapitre;  car,  si  l'on  prend  les  équations  d'une  droite  sous  la 
forme 

la  condition  pour  que  deux  droites  différentes  se  coupent  s'ex- 
prime par  la  relation  bien  connue 

{a.-a')(g-q-)-{b-b'np-p')  =  o; 
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cl,  si  1 

•onpo 

se 

(6G) 

,1     II 

;,  ..  li  - 

cl,  de  1 

même. 

elle  (le 

vient 

(^  -  ^')^  -h  {y  -y  y  H-  (^  -  ^'r  -  (R  -  R')^  =  0, 

Si  donc  on  considère  les  formules  (66)  comme  établissant  une 
correspondance  entre  la  droite  arbitraire  représentée  par  les 
équations  (65),  et  la  sphère  dont  le  rayon  serait  R  et  dont  le 
centre  aurait  pour  coordonnées  cartésiennes  x,  y,  z,  on  voit  que 
ces  formules  font  correspondre  à  deux  droites  qui  se  coupent  deux 
sphères  qui  se  touchent,  et  réciproquement. 

Cette  transformation,  qui  établit  une  liaison  entre  les  lignes 
droites  et  les  sphères,  c'est-à-dire  entre  les  éléments  les  plus  essen- 
tiels de  l'espace,  est  une  des  plus  belles  découvertes  de  la  Géomé- 
trie moderne;  elle  est  due  àM.  Sophus  Lie  qui,  dans  un  Mémoire 
inséré  au  tome  V  des  Mathematische  Annalen  (  '  ),  l'a  présentée 
avec  ses  plus  importantes  conséquences.  Au  nombre  de  ces  con- 
séquences, il  faut  surtout  citer  la  suivante  ; 

La  transformation  de  M.  Lie  /ait  correspondre  à  ^ensemble 
des  droites  tangentes  à  une  surface  (S)  l'ensemble  des  sphères 
tangentes  à  une  autre  surface  (S').  A  toutes  les  droites  tan- 
gentes en  un  point  M  de  (S)  correspondent  toutes  les  sphères 
tangentes  en  un  point  M'  de  (S').  Quand  le  point  M  décrit  une 
ligne  asymptotique  de  (S),  le  point  M'  décrit  une  ligne  de 
courbure  de  (S').  Par  suite,  à  toute  surface  dont  on  sait  déter- 
miner les  lignes  asymptotiques,  on  peut  faire  correspondre 
par  la  transformation  de  M.  Lie  une  autre  surface  dont  on 
connaîtra  les  lignes  de  courbure  et  vice  versa. 


(  '  )  Sophus  Lie,  Ueber  Complexe,  imbesondere  Linien-  und  Kugel-  Complexe, 
mit  Amvendung  au/  die  Théorie  par lietler  Differentialgleickungen.  (Mathe- 
raatische  Annalen,  t.  V,  p.  i45-a56;  1871). 
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Nous  avons  étudié  ce  théorème  avec  tons  les  détails  nécessaires 
dans  notre  Cours  de  1881-82,  qui  avait  pour  objet  la  théorie  géo- 
métrique des  équations  aux  dérivées  partielles.  Nous  y  serons 
conduit  plus  loin  par  une  voie  indirecte;  mais,  pour  l'établir 
avec  toute  la  largeur  désirable,  nous  serions  obligé  de  développer 
ici  une  théorie  du  contact  qui  nous  éloignerait  de  notre  objet  et 
que  nous  réserverons  pour  une  autre  occasion. 
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CHAPITRE    YII. 

LES    LIGNES    DE    COUIiBDUE    EN    COORDONNÉES 


Cas  où  la  surface  esi  cliSûnie  par  son  équation  tangeutîetle.  —  Application  â  la 
surface  de  quatrième  claase,  normale  à  toutes  les  positions  d'une  droite  inva- 
riable dont  trois  points  décrivent  trois  plans  rectangulaires.  —  Cas  où  les  coor- 
données tangentielles  sont  exprimées  en  fonction  de  deux  paramètres.  —  Pre- 
mière solatioa  du  problème  ayant  pour  objet  la  détermination  des  surfaces 
admettant  une  représentation  sphérique  donnée  pour  leurs  lignes  de  courbure. 
—  Développements  sur  un  système  particulier  de  coordonnées  tangentielles  em- 
ployé par  M.  0.  Bonnet  dans  l'étude  des  surfaces. 


158.  Nous  allons  passer  malnleoanl  à  l'examen  du  cas  daus  le- 
quel la  surface  esl  définie  par  une  propriété  de  sesplan.s  tangents  et 
nous  supposerons  d'abord  que  l'on  connaisse  l'éqiialion  homogène 
qui  relie  les  coordonnées  du  plan  tangent 

de  contact  du  plan  tangent 


(1) 

A". 

.  "',/' 

les  axe 

étant  rectanf^u 

aires. 

Le  po 

aura  po 

iir  coordonnées 

(2) 

il 

y 

dp 

•Ip 

et  les  cosinus  dircctcnrs  de  la  normale  seront  proportionnels  à  u. 
V,  (V,  Pour  obtenir  l'équation  différentielle  des  lignes  de  cour- 
bure, il  suffira  donc  d'appliquer  l'équation  (4)  du  n"  138,  ce  qui 
donnera 

dp     du       du     dp 


dp     àv 

dv      dp 

dp      dw 

div      dp 
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sous  une  forme  pin 

s  symé 

EL 

du 

du 

l 

4 

'€ 

of 

4 

H  importe  de  remarquer,  en  vue  des  applications,  que  l'équa- 
tion précédente  conserve  encore  sa  forme,  alors  même  que  l'éqna- 
lion  (i)  n'est  pas  homogène,  pourvu  que  l'on  suppose  u,v,  ce  égaux 
aux  cosinus  directeurs  de  la  normale  et  liés  par  l'équation 


Pour  le  démontrer,  supposons  que  l'équation  (i)  ne  soit  pas  ho- 
mogène. On  pewt  toujours  la  rendre  homogène  et  de  degré  zéro, 
par  exemple  en  divisant  »,  c,  (v,  p  par  la  quantité 


/,  =  i/..-  ^  >'  +  »■■, 

qui  est  égale  à  l'unité.  Alors  il  faudra  mettre,  à  la  place  de  y,  y-^, 
y-  dans  l'équation  { 3  ), 

du       àh  h       ài>       àh  h       àw       àh  h 

ce  qui  équivaut  à  ajouter  aux  deux  premières  colonnes  du  déter- 
minant(3)  les  deux  dernières  multipliées  par  des  coefficients  con- 
venablement choisis,  et  ne  change  pas  la  valeur  du  déterminant. 

1S9.    Considérons,  par  exemple,  la  surface  de  quatrième  classe 
définie  par  l'équation 

„,  /■="■"';■""-■ 

où  u,  V,  w  sont  les  cosinus  directeurs  de  la  normale;  p  désigne 
donc  la  distance  de  l'origine  au  plan  tangent.  En  rendant,  pour  un 
instant,  l'équation  homogène  et  appliquant  les  formules  (2),  on 
trouvera,  pour  les  coordonnées  du  point  de  contact  du  plan  tan- 
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gent,  les  valeurs 

(5)  x  =  {!>^a)a,         y  =  (p-b)^,  =={p^c)^v 

et,  pour  celles  d'un  point  de  la  normale  silué  à  la  distance  X  du  pied 
de  cette  normale, 

(li)    X  =  (/>  -H  >.  -  a)u.,         Y  =  ip  -h  l  -  !')^,        7.  =  (p  ^  l  -c)<v. 

Les  points  où  la  normale  coupe  les  trois  plans  coordonnés  corres- 
pondent aux  valeurs 

(7}  X  =  «-/.,        l  =  b-p,        \  =  c-p, 

dontles  difTcrences  sont  constantes.  Oo  a  donc  déjà  cette  cléganle 
proposition  : 

Lorsque  trois  points  d'une  droite  incariable  décrivent  trois 
plans  rectangulaires  et  que,  par  conséquent,  tous  les  autres 
points  décrivent  des  ellipsoïdes,  la  droite  demeure  constam- 
ment normale  à  une  famille  de  surfaces  parallèles  représentées 
par  une  équation  de  la  forme 

,8)  ^.(»^/0.-^(iY).-  +  (.-^t).-, 

oîi  k  désigne  la  const£tnte  qui  varie  quand  on  passe  d'une  sur- 
face à  la  surface  parallèle  ('). 

On  peut  d'ailleurs  obtenir  très  aisément  une  conslruction  par 
points  de  ces  surfaces.  Cherchons  le  pied  de  la  perpendiculaire 
abaissée  de  l'origine  des  coordonnées  sur  la  normale.  La  valeur  \ 
correspondante  à  ce  point  sera  déterminée  par  l'équalion 


[ui  donne,  en  appliquant  les  formules  (6), 
Soient  P  ce  point,  M  le  point  où  la  normale  coupe  le  plan  des 


(')  G.  Dabbods,  Sur  une  nouvelle  définition,  de  la  surface  des  ondes  (  Comptes 
rendus,  t.  XCII,  p.  .')46;  i83i}. 
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jz  et  qui  correspond,  nous  l'avons  vu,  à  la  valeur  ),  =r  a  — p.  Le 
milieu  du  segmenL  PM  correspond  évidemment  à  une  valeur  de  k 
qui  est  la  demi-somme  des  valeurs  précédentes  el,  par  suite,  égale 
à  — ■  Celle  valeur  étant  conslante,  le  milieu  du  segment  décrira 
une  surface  parallèle  à  la  proposée.  Ainsi,  si  l'on  considère  toutes 
les  positions  de  la  droite  invariable  mobile,  le  milieu  du  seg- 
ment formé  par  le  point  oit  cette  droite  coupe  l'un  des  plans 
coordonnés  et  par  le  pied  de  la  perpendiculaire  abaissée  de 
l'origine  sur  la  droite  décrit  l'une  des  sur/aces  normales  à  la 
droite  dans  ses  diverses  positions  (  '  ), 

Proposons-nous  maintenant  de  déterminer  les  lignes  de  couf- 
bure.  L'équation  (3)  prend  ici  la  forme 


et  son  intégrale,  que  l'on  trouvera  aisément,  est  définie  par  l'équa- 
lion 


où  p  désigne  la  constanl.e  arbitraire.  Ce  résultat  s'interprèle  comme 
il  suit  : 

Xa  représentation  sphérique  des  deux  familles  de  lignes  de 
courbure  de  la  surface  est  donnée  par  un  système  d'ellipses 
sphériques  homofocales  (^). 

160.  Supposons  maintenant  qu'étant  donnée  une  surface  quel- 
conque, on  connaisse  les  expressions  des  coordonnées  tangeutielîes 
en  fonction  de  deux  paramètres  a,  ^.  Les  coordonnées  du  point  de 


(')  Dans  »m  article  inséré  au  Bulletin  des  Sciences  mathématiques  I 
t.  IX,  [).  i%'i;  i835),  M.  Mannhcim  a  retrouvé  tous  ces  résultats  par  des  ce 
lions  de  pure  Géométrie. 

(^)  Nous  ne  voulons  pas  insister  sur  cette  étude  particulière,  et  nous  ii 
leoleroQs  d'énoncer  ici  les  deun  proposit 
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■ntacl  du  plan  Langent  saLÎsfcrmit  (n" 


()^  dp  *" 


Considérons  l'ellipsoïde  (E)  défini  par  l'équc 


où  m  et  II  désignent  deux  constantes  quelconques,  fait  correspondre 
iiiales  de  (E)  celles  de  l'ellipsoïde  (E,)  ayant  pour  équation 


et  si,  laissant  k'fixe,  on  fait  croître  m  indéfiniment,  l'ellipsoïde  {E,)  se  Crans- 
forme  en  une  sphère  de  t/'ès  grand  rayon,  et  ses  normales  deviennent  les 
droites  invariables  dont  trois  points  décrivent  les  plans  de  symétrie  de  (E). 
Ces  droites  dérivent  des  normales  de  (E)  par  la  transformation  homogra- 
phique 


^  s/a 


kZ 


qui  est  comprise  comme  cas  limite  dans  ta  première  (a),  cl  s'en  déduit  lors- 
qu'on y  introduit  les  hypothèses  faites  sur  m  et  sur  n. 

La  surface  éludiée  dans  le  leste  peut  donc  être  considÉree  comme  une  surface 
parallÉte  i  un  ellipsoïde  dont  les  axes  ont  grandi  indëllniment. 

Si  une  surface  quelconque  fouit  de  la  propriété  qu'il  existe  une  transfor- 
mation homographique,  transformant  ses  normales  dans  les  normales  d'une 
autre  su/face  et  conservant  le  plan  de  l'infini,  les  lignes  de  courbure  de  cette 
surface  peuvent  toujours  être  déterminées  et  admettent  pour  représentation 
spkérigue  un  système  d'ellipses  homofocales. 
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Un  point  situé  sur  la  normale  à  la  distance  )i  île  son  pied  aura 
pour  coordonnées 

(,o)         ^■"^■i.      ■"■y-^'l-      z  =  .-.^^. 

/(  désignant  le  radical 

(II)  A  =  v/"=  +  "^H-^- 

Remplaçons,  dans  les  équations  (9),  x,  y,  z  par  leurs  expres- 
sions tirées  des  formules  (10)  ;  les  équations  ainsi  obtenues 


définiront  le  point  eonsidéré  de  la  normale.  Pour  trouver  l'équa- 
tion différentielle  des  lignes  de  courbvire,  nous  écrirons  encore 
qu'il  existe  un  déplacement  pour  lequel  le  point  correspondant  à 
une  valeur  convenablement  choisie  de  X  décrit  une  courbe  tangente 
à  ]a  normale,  c'est-à-dire  pour  lequel  on  a 

(.3)  f„!?ï^f.<ia, 

d^  étant  introduit  pour  l'bomogénéité. 

Si  l'on  difTérentie  dans  celte  hjpoibèse  les  formules  (i  ?.),  la  pre- 
mière donnera 

udX-h  wdY  -^  a'  dZ  -^  Xdu-^Y  dv  -\-  Z  dif  ^  dfi  =  \  dh  +  hdl, 

ou,  en  tenant  compte  des  deux  suivantes  et  des  formules  {i3), 

(i4)  h'-dfi^hdX,        fa  =  hi:m; 

la  diffcrentiation  des  deux  dernières  formules  (la)  nous  con- 
duira alors  aux  deux  équations 

Xd-^  4-Yrf^  +Zd-. ,-d~  -^  kd^—, 

o*  ai  àa  da  da 
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Enfin,  l'élimination  de  X,  Y,  Z,  X  entre  les  équations  ((a)  cl 
(i5)  nous  donnera  l'cquaùon  cliercliée  sous  forme  de  dcLerminani, 


161,  Celte  équation  différentielle  ofl're  ia  plus  grande  analogie 
avec  celle  que  nous  avons  formée  (n°  HZ)  pour  les  coordonnées 
ponctuelles  et  la  répétition  des  raisonnements  emploj'és  au\ 
n"'  143,  144  nous  conduit  aux  propositions  suivantes  : 

Formons  l'équation  linéaire  aux  dérivées  partielles 

qui  admet  comme  solutions  particulières  les  cinq  fonctions  u, 
V,  vc,  p,  h  de  a.  et  de  ^.Lorsqu'on  l' aura  obtenue  d' une  manière 
quelconque,  les  caractéristiques  de  cette  équation,  définies  par 
l'équation  différentielle 

(18) 


Xd^'^-Bd:id^-\-Cd-j.-^=^ 


seront  les  lignes  de  courbure  de  la  surface;  par  suite,  si  les 
coefficients  h.  et  C  sont  nuls,  a.  et  fj  seront  les  paramètres  des 
lignes  de  courbure. 

Cette    proposition    générale    entraîne    comme    conséquencf;    le 
tliéorème  suivant  : 

Etant  donnée  l'écjuation 
OÙ  A',  B',  G'  sont  des  fonctions  quelconques  de  7,  et  jB,  si  l'on 
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en.  connaît  quatre  solutions  particulières  u,  v,  iv,  h,  liées  par 
la  relation 

(.0)  „.+  ..+  «..=  *•, 

la  surface  enveloppe  du  plan 

,iX-i-i'Y-i-«.Z-i-e  =  o, 

où  9  désigne  une  solution  quelconque  de  l'équation  (tg),  sera 
rapportée  au  système  de  coordonnées  curvilignes  (a,  p)  formé 
par  ses  lignes  de  courbure. 

En  effet,  l'équation  linéake  de  la  forme  (i';),  à  laquelle  satis- 
feront alors  les  cinq  quantités  u^  v,  vv,  p,  h  relatives  à  cette  sur- 
face, sera  l'équation  (19)  et,  par  conséquent,  a  et  ^  seront  les 
paramètres  des  lignes  de  courbure, 

Nous  avons  montré  (n"  98)  que,  lorsqu'on  a  obtenu  sur  une 
surface  un  système  conjugué  quelconque,  les  coordonnées  Lan- 
gentielles  u,  c,  w,  p,  considérées  comme  fonctions  des  paramètres 
a  et  p  des  deux  familles  conjuguées,  doivent  satisfaire  à  une 
équation  linéaire  de  la  forme  (19).  L'équation  linéaire  relative  au 
système  conjugué  formé  par  les  lignes  de  courbure  se  distingue, 
on  le  voit,  de  toutes  les  autres  par  la  propriété  d'admettre  en 
outre  la  solution 

162.  Les  théorèmes  précédents  permettent  de  former,  d'une 
manière  très  simple,  l'équalion  aux  dérivées  partielles  dont  dépend 
la  recherche  des  surfaces  qui  admettent  pour  représentation 
sphérique  de  leurs  lignes  de  courbure  deux  familles  de  courbes 
orthogonales  choisies  arbitrairement  sur  la  sphère  de  rayon  i. 

Soient  en  effet  u,  v,  fv,  h  les  coordonnées  homogènes  d'un 
point  de  la  sphère,  qui  seront  liées  par  l'équation 


et  que  nous  supposerons  exprimées  en  fonction  des  paramètres  a,  fl 
des  deux  familles  orthogonales.  Un  système  orthogonal  tracé  sur 
la  sphère  étant,  par  cela  m^me,  un  système  conjugué,  u^  c,  ir,  h. 
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satisferont  à  une  équation  rie  la  forme 

équation  qu'il  sera  facile  d'oblenir  d'une  manière  explicite,  puis- 
qu'on en  connaît  les  quatre  solutions  particulières  m,  f,  w,  h. 
Cela  posé,  le  plan  tangent  de  la  surface,  étant  parallèle  au  plan 
langent  correspondant  de  la  sphère,  sera  représenté  par  une 
équation  de  la  forme 

OÙ  p  devra  satisfaire  à  la  même  équation  linéaire  que  «,  v,  w, 
c'est-à-dire  à  l'équalion  {21).  Il  suffira  donc,  pour  résoudre  le 
problème,  d'intégrer  l'équation  (21))  et  chaque  solution  parti- 
culière de  cette  équation  donnera  une  solution  particulière  du 
problème  posé. 

Supposons,  par  exemple,  que  l'on  se  propose  de  déterminer  les 
surfaces  admettant  pour  représentation  sphérique  de  leurs  lignes 
de  courbure  un  système  d'ellipses  spliérlques  homofocales  ;  p,  p, 
désignant  les  paramètres  de  ces  ellipses,  on  aura  ici 

i  -  (^-P)(«-Pi)         ^.  _  (&-p)(&-pi)  _  (e-p)(e-p,) 

"   (a-ô)(«-c)'       '^'       ib^a)(b-c)'  (c-a)(r~b) 

L'équation  à  laquelle  satisfont  u,  c,  ic  sera  la  suivante 

()'ft    _^  dO  _  rfO__ 

et  il  suffira  d'intégrer  cette  équation  pour  obtenir  la  solution 
complète  du  problème  proposé. 

La  surface  étudiée  au  n°  159  correspond  à  la  solution 


Nous  aurons  l'occasion  de  revenir  sur  le  problème  général  dont 
nous  venons  d'indiquer  une  solution. 

163.  Au  lieu  Je  poursuivre  ces  applications  particulières,  nous 
allons  montrer  comment  on  détermine  les  rayons  principaux  elles 
lignes  de  courbure  quand  on  adopte  un  système  spécial  de  coor- 
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données  tan  gen  lie  lies  qui  a  été,  avec  plusieurs  autres  systèmes 
très  dignes  d'intérêt,  employé  par  M.  O.  Bonnet,  dans  le  beau 
Mémoire  sur  l'emploi  d'un  nouveau  système  de  variables  dans 
l'étude  'des  propriétés  des  sur/aces  courbes  {Journal  de  Liou- 
i'ille,  2°  série,  t.  V,  p.  i53-266;  1860).  Voici  comment  on  est 
conduit  à  choisir  les  variables  considérées  par  l'éminent  géomètre. 

Lorsqu'on  étudie  la  représentation  spliérique,  il  est  naturel  de 
rechercher  la  définition  géométrique  des  courbes  de  la  surface  qui 
admettent  pour  représentation  sphérique  les  différentes  généra- 
trices reclilignes  de  la  sphère.  Soit  d  l'une  de  ces  génératrices 
coupant  le  cercle  de  l'infini  en  un  point  |j..  La  courbe  qui  lui 
correspond  sur  la  surface  sera  évidemment  le  lieu  des  points  de 
contact  des  plans  tangents  parallèles  à  d\  en  d'autres  termes,  ce 
sera  la  courbe  de  contact  du  cône  de  sommet  fJ.  circonscrit  à  la 
surface. 

Ces  courbes  de  contact  des  cônes  circonscrits  dont  le  sommet  se 
trouve  sur  le  cercle  de  l'infini  jouissent,  relativement  aux  lignes 
de  courbure,  d'une  propriété  importante  que  nous  allons  signaler. 
D'abord  il  en  passe  deux  par  chaque  point  M  de  la  surface  ;  car 
soient  A  et  B  les  points  où  le  plan  tangent  en  M  coupe  le  cercle 
de  l'infini  :  les  cônes  circonscrits  de  sommets  A.  et  B  loucheront 
la  surface  suivant  deux  courbes  passant  en  M.  Les  deux  tan- 
gentes à  ces  courbes  de  contact  auront  pour  conjuguées  les  gé- 
nératrices de  ces  deux  cônes,  c'est-à-dire  les  deux  droites  de 
longueur  nuUe  du  plan  tangent,  MA,  MB.  Or  ces  deux  droites  MA, 
MB  sont  placées  symétriquement  par  rapport  à  deux  tangentes 
perpendiculaires  quelconques  et,  en  particulier,  par  rapport  aux 
directions  des  lignes  de  courbure.  11  en  sera  donc  de  même  de 
leurs  conjuguées  qui  sont  les  tangentes  aux  deux  courbes  de 
contact.  De  là  le  théorème  suivant  : 

Les  courbes  de  contact  des  cônes  circonscrits  ayant  leurs 
sommets  sur  le  cercle  de  l'infini  déterminent  sur  la  surface  un 
système  de  coordonnées  curvilignes  admettant  pour  image 
sphérique  le  système  des  génératrices  rectilignes  de  la  sphère. 
Les  tangentes  aux  deux  courbes  coordonnées  qui  passent  en  un 
point  quelconque  de  la  surface  admettent  pour  bissectrices 
les  directions  des  lignes  de  courbure. 
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Par  conséquent,  si  l'on  emploie  le  système  de  coordonnées  que 
noHS  venons  de  définir,  l'équalion  des  lig^nes  de  courbure  pourra 
être  ramenée  à  la  forme  simple 

et  ne  contiendra  plus  le  terme  en  dy-d'^i. 

164.  Voici  comment  on  vérifie  cet  important  résnltat.  Désignons 
toujours  par  c,  c',  c"  les  cosinus  directeurs  de  la  normale  en  un 
point  M  de  la  surface;  c,  c',  c"  seront  les  coordonnées  du  point  m 
qui  sert  de  représentation  sphérique  à  M. 

Les  expressions  de  ces  coordonnées  en  fonction  des  paramètres 
a,  p  des  génératrices  rectilignes  de  la  sphère  ont  déjà  été  données 
(n"  IS).  Elles  sont 


Nous  écrirons  l'équation  du  plan  tangent  sous  la  forme 

ou  plus  simplement 

On  aura  donc  ici 

L'application  des  formules  (9)  nous  donne  d'abord  les  coor- 
données du  point  de  contact.  On  trouve  ainsi 


p  et  g  désignant  les  dérivées  premières  de  ^.  En  appelant  de  jnônic 
;•,  s,  t  les  dérivées  secondes,  l'équation  (16)  des  lignes  de  courbure 
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devient  ici 

(a(j)  dpdy.  —  dq  d^  =  rdy^—i  d^^  =  o, 

et  les  formules  générales  (12)  et(i5),  qui  fonl  connaître  le  centre 
principal  et  le  rayon  de  courbure  correspondant,  nous  donnent 

i  X  —  (Y  =  s  -1-  ^rê, 

(28)  ^Z^(^oL^^){s  +  ^7t)-p-q, 

I    X  -r  iY=-'4(j  +  /?ï)  +  ^^  +  ^ï  -  î, 

X,  Y,  Z,  R  désignant  les  coordonnées  du  centre  et  le  rayon  de 
courbure.  Dans  toutes  ces  formules,  on  a  pris  pour  ^  la  valeur 
{/-'  en  sorte  que  \/rC  est  mis  à  la  place  de 


165.  Les  formules  précédentes  se  prêtent  à  une  foule  d'appli- 
cations intéressantes,  tant  à  cause  de  leur  simplicité  que  du  choix 
des  variables  auxquelles  elles  se  rapportent.  On  peut  leur  donner 
une  autre  forme  qui  offre  quelques  avantages  dans  certaines 
reclierches. 

Nous  avons  pris  pour  les  cosinus  directeurs  de  la  normale  les 
expressions  {a3).  Les  variables  a,  p  possèdent  ce  grand  avantage 
de  se  transformer  par  la  même  substitution  linéaire  quand  on 
efléctne,  soit  un  changement  d'axes,  soit  un  déplacement  de  la 
surface.  Mais,  dans  certaines  applications  où  il  s'agit  de  surfaces 
réelles  à  déterminer,  les  variables  complexes  a  et  ^  offrent  un 
inconvénient  résultant  de  ce  qu'elles  ne  sont  pas  imaginaires  con- 
juguées. Nous  avons  vu  que,  pour  tout  point  réel,  a  a  pour  con- 
juguée —  g-  Nous  changerons  donc,  dans  les  formules  (23),  p  en 
—  -à'  ce  qui  donnera  pour  les  cosinus  directeurs  les  expressions 
suivantes,  déjà  employées  au  n"  31, 
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el  nous  preodt'ons  pour  l'équation  du  plan  taiigenl 

(3o)  (a  ^  p)^  ^  <(^  -  ■^)y  --  (=;^  _  i)^  +  ?  =  0  ; 

Ç  sera  maînlcnant  une  variable  réelle  et  k,  fJ  des  variables  imagi- 
naires conjuguées  toules  les  fois  que  la  surface  sera  réelle,  et  qu'il 
s'agira  de  plans  tangents  réels. 

Les  coordonnées  du  point  de  contact  do  plan    tangent  auront 
maintenant  pour  expressions 


^— z"^  — ?? 

PIS-;,.- 

-7?) 

.  +  .f 

a(t-/la- 

-,S1 

(3,)  J,_,>=_C:^^t— ^'_,, 

L'équation  différentielle  des  lignes  de  courbure  sera 

(3î)  dp  dy.  —  dqdp  =  r  du.^  —  i  d^"- =  o, 

comme  dans  le  cas  précédent. 

Et  enfin  les  formules  faisant  connaître  le  centre  et  le  rayon  de 
courbure  deviendront 

îZ  =  ?-p^-?e-(.^afi)(.-hv/;^), 

[x^iY^-g  +  .U^^H). 

Sous  cette  forme  on  reconnaît  immédiatement  qu'elles  four- 
niront pour  X,  Y,  Z,  R  des  expressions  essentiellement  réelles. 

On  passera  d'ailleurs  du  premier  système  de  formules  au  second 
en  faisant  la  substitution  très  simple 

(31)  ?"-f  i  =  jr 

Enlin  on  obtiendra  également  sans  difficulté  l'équation  différen- 
tielle des  lignes  asymptotiques,  qui  estici 
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CÛOnDONNÉES  TANOENTIELLES.  a^7 

et  l'expression  de  l'élément  linéaire 

(36)  ds^'={zdv.^dq){zd^  +  dp), 

qui  se  préseule  ainsi  décomposé  en  ses  deux  facteurs. 

166.  Il  ne  sera  pas  inutile  d'examiner,  en  vue  des  applications 
«Uérieures,  ce  que  deviennent  les  coordonnées  a,  p,  ^  quand  on 
change  les  axes  coordonnés  ou,  ce  qui  esl  la  même  chose,  quand 
on  déplace  la  surface.  Considérons  d'ahord  le  système  primitif 
dans  lequel  l'équation  du  plan  tangent  est 

Quand  on  imprimera  à  la  surface  \ine  translation  de  compo- 
santes 'k,  ;^,  V,  il  faudra,  dans  l'équation  précédente,  remplacer  X, 
"V,  Z  par  X — X.  Y  —  ^,  Z  —  v  ;  la  nouvelle  valeur  5'  de  ^  sera  donc 

Imaginons  maintenant  que  l'on  fasse  tourner  la  surface  autour 
de  l'origine  des  coordonnées.  Si  nous  remarquons  que,  d'après 
leur  définition,  a  et  [i  sont  les  coordonnées  symétriques  du  point 
m  qui,  sur  la  sphère  de  rayon  i ,  sert  de  représentation  sphérique 
au  plan  langent,  il  résultera  des  propositions  développées  (Livre  1, 
Chap.  III)  que  les  nouvelles  valeurs  a,,  (3,  des  coordonnées  a,  j3 
s'ohtiendront  par  une  même  substitution  linéaire  effectuée  sur  a 
et  sur  p.  On  aura 

(38)  -J.  =  !îiî^±_!î ,  a  ^  !]l.p.±J^ . 

p->.,-v-q  P?i-^q 

Désignons  par  ^i  la  nouvelle  valeur  de  ç.  La  distance  de  l'ori- 
gine au  plan  tangent  n'ayant  pas  changé,  on  aura 

(39)  — :' 


ou,  en  remplaçant  a,  p  par  leurs  valeurs 

La  question  proposée  est  donc  complète  m  en 
concerne  le  premier  système  de  coordonnées. 
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ajS       LIVRE  II,     -  CHAP.    VII.  —   COORDONNEES    T AKGKNTIEI.[.ES. 

167.   En    reprenant    la    même    méthode  pour  le    second,  dans 
lequel  le  plan  Langent  a  pour  équation 

X(-/  -h  [3)  +  (Y(  p  -  ^)  +  Z(a3  _  I)  +  £  =  o, 

ou  en  passant  du  premier  système  an  second  par  la  sulîsliliition 
(34),  on  verra  qu'une  translation  Çk,  [a,  v)  de  la  surface  donne  la 
nouvelle  valeur  de  ç 

il)  ?,  =  =~X(c:  +  ,î)-<>(^-^)-v(ap-,), 

Et  de  même  une  rotation  autour  de  l'origine  des  eoordonnces 
sera  définie  par  les  formules 


(42) 


(13) 


i,(inq~np) 


œ,,  ^,,  ^,  désignant  les  nouvelles  coordonnées.  Si  la  rotation  est 
réelle,  on  pourra  prendre  (n''29) 


7Hi>!  '*n  désignant  les  imaginaires   conjuguées  de  di  et  de  n.  Les 
équations  précédentes  donneront  alors 


Ces  formules   nous  seront  utiles  dans    la  théorie    des  surfaces 
minima. 
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CHAPITRE  VIII. 

APPLIC  VTIOSS      niVEllSES. 

)!               d  f    m  I         I                     lignes  de  courbure  données  dans  le  Cha- 

I   é    d  —  T        t    m           d    M.  Lie  dans  laquelle  les  lignes  de  cour- 

d  p  u  I  n           ligues  asymptoiiques  de  la  transformée. 

-  Traoaf  u  p       1                        proques.  —  Relalions  entre  les  éléments 

p  nd  d                    ran           ation.  —  De  l'inversion  dans  le  système 


168-  Nous  aurons  à  faire  différentes  applications  des  systèmes 
de  formules  développés  dans  le  Chapitre  précédent.  Dès  à  présent, 
nous  allons  étudier  les  suivantes,  et,  comme  il  s'agit  de  recherches 
générales,  nous  emploierons  de  préférence  le  premier  système  de 
formules  étudié  dans  les  n"'  \QA  et  166. 

Remarquons  d'abord  que  l'équation  différentielle  (26)  [p.a45] 
des  lignes  de  courbure  est  identique  à  l'équation  différentielle  des 
lignes  asymplotiques  donnée  au  n°  110.  De  là  ce  premier  résultat  : 

A  toute  sur/ace  dont  on  connaît  les  lignes  asymptotiques  on 
peut  faire  correspondre  une  surface  dont  on  saura  déterminer 
les  lignes  de  courbure  et  vice  versa  (  '  ). 


(  ■  )  Le  rapprochement  des  formules  données  ans  n"  1 10  et  l(ii  nous  conduit  au  ré- 
sultat suivant  :  Désignons  par  x,  y,  z  les  coordonnées  d'un  point  de  la  surface 
dont  on  connaît  les  lignes  asymptotiques,  et  par  p  ex.  g  les  dérivées  de  z  consi- 
dérées comme  fonction  de  3!  et  de  ^;  soient  X,  Y,  Z,  P,  Q  les  quantités  analogues 
relatives  à  la  surface  transformée  dont  les  lignes  de  coui'liure  correspondent  au\ 
lignes  asymptotiques  de  ia  première.  On  aura 

+  ,     -  — '^-^     ï-^  ~  ^  +  q  ' 

Z  ^  I^JI-IZ . 
q-x 

La  théorie  des  transformations  de  contact  permet  d'ailleurs  de  déduire  toutes 
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Nous  avoDS  déjà  signalé  (n"  157)  cette  belle  proposition  due  à 
M.  Lie;  nous  nous  contenterons,  de  remarquer  ici  que  dans  l'é- 
quation (3o)  [p.  i4o]  des  lignes  asjmpto tiques,  a  et  p  désignent 
des  quantités  réelles  pour  tout  point  réel  de  la  surface,  tandis  que, 
dans  celle  des  lignes  de  courbure,  a.  et  ^  sont  des  variables  com- 
plexes, même  pour  un  point  réel;  par  conséquent  la  correspon- 
dance définie  par  la  proposition  précédente  ne  saurait  exister 
€ntre  les  éléments  réels  de  deux  surfaces  réelles. 

169.  Envisageons  maintenant  l'équation  différentielle  des  lignes 
■de  courbure 

(i)  dp  di.  —  dq  d'^  =  /■  d-î^ —  l  d''p  =  n; 

elle    possède  de  nombreuses  propriétés  qui  donnent  toutes  nais- 
sance .\  des  théorèmes  de  Géométrie. 

D'abord  elle  ne  change  pas  de  forme  si  l'on  remplace  i  par  ]a 
nouvelle  variable 

(a)  ^'  =  ^M- AK^-j-Ba-i-Cp  +  D, 

A,  6,  G,  D  désignant  des  constantes  quelconques. 

Proposons-nous    de   définir   géométriquement    cette    transfor- 

On    peut  évidemment  l'obtenir    par  la  composition  des  deux 

La  première  équivaut,  on  le  reconnaît  aisément,  à  une  trans- 
lation de  l'origine  des  coordonnées  :  la  seconde  remplace  ia  surface 
par  une  surface  parallèle  menée  à  la  distance  h  de  la  première. 
On  sait  en  effet  que,  sur  deux  surfaces  parallèles,  les  lignes  de 
courbure  se  correspondent.  Ainsi  la  première  propriété  qui  se 
présente  à  nous  de  l'équation  dilTérentlelle  des  lignes  de  courbure 


s  formules  de?  relations 

X  -!-(Y  =— ;  — j;Z,         x(\~iY)  ---■  7.— y, 
>i  conviennent  seulement  les  coordonnées  (les  points  correspontlaata. 


y  Google 


APPLICATEOSS    DIVERSES.  a5i 

n'est  que  la  traducLioii  aaalytiquc  d'une  proposition  géométrique 
importante,  mais  très  connue. 

170.  Le  déplacement  le  plus  général  de  la  surface  proposée  se 
traduirait  par  une  substitution  linéaire  quelconque  eflectuée  sur  a 
et  sur  p.  Cela  nous  conduit  à  la  proposition  générale  suivante  que 
l'on  vérifiera  sans  difficulté  : 

L'équation  différentielle  (i)  conserve  encore  sa  forme  si  l'on 
substitue  à  a,  p,  ^  les  variables  a',  p',  ^'  définies  par  l'une  ou 
l'autre  des  substitutions 

m      "èmS-        ?-êîfe5-;'        V=-Ht(Ca-^!-D)(C.p'-.D,,, 

<i)  "'w^y    ?--Êi^-    r  =  >i«ca'-D)(c,.'^.D,), 

OH  A,  A|,  . . . ,  H  désignent  des  constantes  quelconques. 

Par  conséquent  les  formules  (3)  ou  (4)  font  connaître  une  trans- 
formation de  surfaces  qui  conserve  les  lignes  de  courbure.  Nous 
laisserons  au  lecteur  le  soin  de  démontrer  que  cette  transformation, 
quand  elle  est  réelle,  peut  toujours  être  obtenue  par  l'emploi  com- 
biné d'un  déplacement,  d'une  transformation  homolliétique  el  de 
la  suivante  qui,  au  premier  abord,  pourrait  paraître  trop  parti- 
culière. 

k  désignant  une  constante  quelconque,  prenons 

Ces  formules  fout  correspondre  au  plan  (P)  défini  par  l'équation 

(,  _  4)X  +  i(i  H-  a3)Y  4-  (a  H-  p)Z  -^  ?  =  o 

un  autre  plan  (P')  ayant  pour  équation 

Nous  voyons  déjà  que  deux  plans  correspondants  se  coupent 
dans  un  plan  fixe,  le  pian  des  ay.  Voici  comment  on  achèvera 
de  définir  la  transformation. 
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Associons  au  plan  (P)  de  la  première  figure  le  point  m  dont  les 
coordonnées  sont  les  cosinus  directeurs  delà  normale  au  plan 


Ce  point  se  trouve  sur  la  sphère  de  rayon  i  et,  si  le  plan  (P)  en- 
veloppe une  surface  (S),  il  est  la  représentation  sphérique  du 
point  de  contact  de  (P)  et  de  (S). 

Associons  de  même  au  plan  (P')le  point  m' don  tics  coordonnées 
sont 

a'— p'  '  '  "^ — "3"  '  a'  -  [i'  ' 

et  dont  la  relation  à  (P')  est  la  même  que  celle  de  m  à  (P).  Les 
formrdes  (5)  expriment,  on  le  vérifie  sans  difficulté,  que  les  points 
m,  m'  sont  en  ligne  droite  avec  un  point  fixe  situé  à  la  distance  k 
sur  t'axe  des  js.  De  là  résulte  la  définition  géométrique  complète 
de  la  transformation. 

Soient  (S),  (S')  deux  sur/aces  correspondantes.  Les  plans 
tangents  aux  points  correspondants  se  coupent  dans  un  plan 

fixe  {n).  Les  images  sphériques  des  points  correspondants  sur 
la  sphère  de  rayon  \,  placée  d'une  manière  quelconque  dans 
l'espace,  sont  inverses  l'une  de  l'autre  par  rapport  à  un  point 

fixe  A,  situé  sur  le  diamètre  de  la  sphère  qui  est  perpendicu- 
laire au  plan  (FI), 

Cette  proposition  permet  évidemment  de  construire  les  plans 
tangents  de  (S')  quand  on  connaît  ceux  de  (S).  En  ce  qui  concerne 
les  points  de  contact,  nous  ajouterons  la  remarque  suivante  que 
l'on  pourra  vérifier,  mais  qui  résultera  aussi  des  propositions 
établies  plus  loin  : 

La  droite  qui  joint  les  deux  points  de  contact  correspondants 
est  parallèle  à  celle  qui  relie  les  images  sphériques  de  ces 
deux  points. 

Les  relations  que  nous  venons  d'indiquer  entre  les  éléments 
correspondants  sont  évidemment  réciproques  et,  par  conséquent,  la 
transformation    est  involutive.  Cette  propriété  la  rapproche    de 
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l'inversion;  M.  Laguerre,  qui  l'a  étudiée  d'une  manière  détaillée, 
lui  a  donné,  pour  cette  raison,  le  nom  de  transformation  par 
directions  réciproques  (')  que  nous  adopterons  dans  la  suite. 
Mais  la  construction  précédente  donne  lieu  à  une  autre  remarque 
essentielle;  la  transformation  n'est  pas  univoque  ei  elle  fait,  en 
général,  correspondre  à  une  surface  (S)  deux  surfaces  (S'),  ou 
plutôt  deux  nappes  différentes  d'une  même  surface.  En  effet,  si 
l'on  considère  une  région  de  la  surface  (S)  pour  laquelle  le  sens 
de  la  normale  soit  parfaitement  défini,  chaque  point  de  cette 
région  aura  une  représentation  sphériqoe,  complètement  déter- 
minée par  le  sens  de  la  normale;  et  la  construction  indiquée 
plus  haut  fera  connaître,  sans  ambiguïté,  le  plan  tangent  de  la 
surface  correspondante;  mais  cette  construction  donnera  évi- 
demment des  éléments  différents  si  l'on  change  le  sens  de  la  nor- 
male en  tous  les  points  de  (S).  C'est  ce  que  démontrent,  du  reste, 
les  formules  suivantes,  équivalentes  aux  relations  (5). 
Soient 

uj:-k-  vy-^  wz  -+- p  =  o, 

les    équations    de    deux    plans   correspondants;    désignons,    pour 
abréger,  par  /;  et  par  h'  les  radicaux 


±  ,/„!-,  ,.-^,„.,        ±  ,/„'.+  ,/ 

.  ^ ,»'.. 

Si  nous  posons 

=  i-:,p,         B-iCr  +  .lî),        ,v=«  +  p, 

i>  =  t, 

;,=  .-?, 

=  ,-»'P',       ..'  =  ,(i  +  i'?'),       «'^,^^-t.', 

p'  =  ^^ 

i'  =  ,'-^p' 

formules  (5)  uous  donneronl 

(,.'=„,        „/^*-„L±^( 

»■-'■), 

-.        — -i<. 

».  +  7,). 

..  p  =p, 

La  présence  du    radical  /(    montre    bien    qu'.t  un    plan   doni 


(')  Lagoebre,  Sur  la  transformation  par  directions  réciproques  {Comptes 
rendus,  t.  XGII,  p.  71  ;  1881). 
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correspondent  deux  plans  différents,  qu'il  sera  impossible  do 
séparer  anaJytiquement  tant  que  la  variable  h  ne  sera  pas  un  carré 
parfait. 

171.  Puisque  la  transformation  précédente  conserve  les  lignes 
de  courbure,  elle  fera  correspondre  nécessairement  une  sphère  à 
une  sphère.  On  vérifie  cette  proposition  de  la  manière  suivante, 

L'équaiion  tangentielle  d'une  sphère  dont  le  rayon  estR  et  doiif 
le  centre  a  pour  coordonnées  X,  y,  s  est 
(7)  ux^vy^u'z^p^Rh, 

h  ayant  la  signification  déjà  donnée;  car  cette  équation  exprime 
que  la  distance  du  centre  au  plan  tangent  est  constante.  Poui- 
obtenirla  surface  correspondante,  effectuons  la  substitution  définie 
par  les  formules  (6).  Nous  obtiendrons  l'équation 


-[. 


'''')+f^  <'-'+'■') 


ou,  en  ordonnant  et  effaçant  les  accents, 

Cette  équation,  de  même  forme  que  l'équaiion  (7),  représente 
une  sphère  dont  le  centre  (a;',  y',  s')  et  le  rayon  R'  sont  définis 
par  les  formules 


qui  donnent  aussi 

(8)  __j 

ef,  par  conséquent, 
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Il  suit  de  là  qu'à  une  sphère  (S)  de  la  première  figure,  repré- 
sentée par  l'équation  ponctuelle 

X5  +  Y2-+-  Z!  —  yxX  ^-  ajY  —  2^  Z  -H  a^^-t-  r=-H  ^=  -  R=  =  o, 

correspond  une  splicrc  (S')  de  la  seconde,  ayant  pour  équation 


On  voit  que  les  deux  sphères  (S)  et  (S')  coupent  le  plan  des 
xy,  c'est-à-dire  le  plan  (II)  de  la  transformation,  suivant  un  même 
cercle. 

Appelons  V,  V  les  angles,  déiinis  par  les  formules 

co.V  =  i,  co.Y'=|;, 

que  font  les  deux,  sphères  avec  le  plan  (H).  Les  formules  (9)  nous 
douneot  entre  ces  angles  la  relation 


,-cosV'  '  '  \i~kj    JH- 

que 

l'on  peut  ram 

ener  à  la  forme  simple 

(ro) 

_  V       ^V  _  i-A- 

Supposons  que  l'un  des  deux  angles  soit  constant,  il  en  sera  de 
même  de  l'autre;  de  là  résulte  un  moyen  nouveau  de  déterminer 
la  surface  (S')  correspondante  à  une  surface  (S)  :  On  construira 
tes  sphères  (S)  tangentes  à  (S)  et  coupant  le  plan  (II)  sous  un 
angle  constant  a.  Par  l'intersection  de  chaque  sphère  (S)  et 
du  plan  (n)  on  jera  passer  une  sphère  (S')  coupant  (II)  sous 
un  angle  donné  ^.  L'enveloppe  des  sphères  (S')  donnera  la 
surface  (S')  correspondante  à  (S). 

Une  sphère  de  rayon  nul  doit  être  considérée  comme  coupant 
un  plan  ou  une  sphère  quelconque  sous  un  angle  infini.  La  con- 
struction précédente  contient  donc  la  suivante  comme  cas  par- 
ticulier : 

On  construira  les  sphères  (S)  tangentes  à  (S)  et  coupant  le 
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plan  (II)  sous  un  angle  constant  a,  (').  Les  sphères  de  rayon 
nul  passant  par  rintersection  de  chaque  sphère  {S)  et  du  plan 
(n)  décriront  une  surface  (S')  correspondante  à  (2)  avec  con- 
servation des  lignes  de  courbure. 

Bien  antérieurement  aux  études  récentes  sur  les  transformations 
qui  conservent  les  lignes  de  courbure,  et  à  une  époque  où  l'on  ne 
connaissait,  parmi  ces  transformations,  que  l'inversion  et  la  (/i7a- 
ïflii'on  par  laquelle  on  passe  d'une  snrface  à  la  surface  parallèle, 
M.  O.  Bonnet  avait  fait  connaître  une  transformation  qui  est 
comprise  dans  la  précédente  et  qui  correspond  an  cas  particulier 
où  l'angle  œ,  est  droit  (^). 

Mais  on  pent,  si  l'on  emploie  les  sphères,  obtenir  une  con- 
struction géométrique  encore  plus  simple  de  la  transformation. 
Les  formules  (g)  nous  montrent  en  effet  qu'une  spbère  coïncidera 
avec  sa  transformée,  toutes  les  fois  que  l'on  aura 


(") 


Daprès  cela,  si  l'on  considère  toutes  les  sphères  (S)  tangentes 
à  une  surface  (S)  et  coupant  le  plan  (II)  sous  un  angle  con- 
stant, decosinus  égala-;-,  elles  envelopperont,  en  même  temps 
que  (S),  la  surface  (S')  homologue  de  (S)  dans  la  transfor- 
mation considérée  ("). 


(')  Ponr  obleiiirlanglca,,!!  suffit  de  faii-i^,  dans  la  formule  (lo),  tang-  ~±i. 
On  a  ainsi 

tang^=±î^^^- 

{')  O.  Bonnet,  Note  sur  un  genre  particulier  de  surfaces  réciproques  (^Comptes 
rendus,  t.  XLII,  p.  485;  i8J6). 

(')  Si  la  constante  k  est  plus  petite  que  l'unité,  les  sphèies  (S)  ne  coupent  pas  le 
plan  (n);  mais  le  rapport  ■=  est  toujours  constant.  C'est  dans  cette  hypothèse 
qu'est  tracée  \3  fig.  12. 
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172.  La  dernière  proposition  que  nous  venons  d'énoncer  per- 
met de  donner  une  définition  géométrique  simple  de  la  transfor- 
mation plus  géaérale  que  l'on  obtient  si  l'on  soumet  une  figure 
et  sa  transformée  à  une  même  inversion.  A  toutes  les  sphères  qui 
coupaient  le  plan  (H)  sous  un  angle  constant,  l'inversion  fait  en 
effet  correspondre  des  sphères* ou  des  plans  coupant  une  sphère 
fixe  (S)  sous  un  angle  égal  et  constant.  Ainsi  : 

Si  l'on  construit  toutes  les  sphères  tangentes  à  une  surface 
(A)  et  coupant  une  sphère  fixe  (S)  sous  un  angle  constant, 
elles  envelopperont,  en  même  temps  que  (A),  une  surface  (A') 
qui  correspondra  à  (A)  avec  conservation  des  lignes  de  cour- 
bure. 

Si  la  sphère  (S)  se  réduit  à  un  plan  (11),  oo  retrouve  la  trans- 
formation par  directions  réciproques. 

Il  ne  sera  pas  Inutile  de  démontrer  la  proposition  précédenle 
d'une  manière  tout  à  fait  élémentaire.  Nous  examinerons  en  pre- 
mier lieu  le  cas  oii  l'angle  constant  est  droit. 

Considérons  toutes  les  sphères  (U),  qui  ont  leur  centre  sur  une 
surface  (S)  et  qui  coupent  à  angle  droit  une  sphère  (S)  de  rayon 
R.  Le  centre  O  de  (S)  ayantla  puissance  constante  R^  par  rapport 
à  toutes  les  sphères  (U),  les  axes  radicaus  de  trois  sphères  quel- 
conqiies  (U),  et  par  suite  la  corde  de  contact  de  chaque  sphère 
avec  son  enveloppe,  viendront  passer  par  le  point  O.  De  là  résulte 
la  construction  suivante  de  l'enveloppe  : 

Les  deux  points  de  contact  de  la  sphère  (U)  de  centre  M  avec 
son  enveloppe  se  trouvent  à  l'intersection  de  cette  sphère  et  de 
la  perpendiculaire  abaissée  du  centre  O  de  (S)  sur  le  pian 
tangent  en 'M.  à  la  sur/ace  lieu  des  centres  (S), 

Soient  [X,  [J-'  ces  deux  points  placés  symétriquement  par  rapport 
au  plan  tangent  de  (S).  On  aura  évidemment 

R  désignant  le  rayon  de  (S),  et,  par  conséquent,  les  deux  nappes 
de  l'enveloppe  seront  inverses  l'anc  de  l'autre  par  rapport  au 
point  O. 
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M.  Moutard  adonné  le  nom  d'anallaffmatigaesC)  aux  surfaces 
qui  ne  changent  pas  quand  on  les  soumet  à  une  inversion  déter- 
minée. Les  deux  nappes  de  l'enveloppe  précédente  constituent 
donc  une  surface  qui  est  anallagmatique  par  rapport  au  pôle  O, 
et,  réciproquemenl,  il  serait  aisé  de  le  montrer,  toute  surface 
anallagmatique  peut  être  obtenue  par  la  génération  précédente. 
D'ailleurs,  comme  les  deux  nappes  de  l'enveloppe  sont  Inverses 
l'une  de  l'autre,  les  lignes  de  courbure  tracées  sur  ces  deux 
nappes  se  correspondent  une  à  une. 

Etudions  maintenant  le  cas  général  où  les  sphères  variables  (U) 
coupent  la  sphère  fixe  (S)  sous  un  angle  constant  qui  n'est  pas 
droit.  Nous  commencerons  par  établir  le  lemme  suivant  : 

Si  des  sphères  variables  (U)  coupent  une  sphère  fixe  (S)  sous 
un  angle  constant,  différent  de  zéro  et  de  ir,  onpeut  toujours, 
en  ajoutant  une  constante  à  tous  leurs  rayons,  les  transformer 
en  des  sphères  (V)  qui  coupent  à  angle  droit  une  sphère  fixe 
(S')  concentrique  à  (S), 

Soient,  en  effet,  p  et  R  les  rayons  des  sphères  (U)  et  (S)  ;  d  la 
distance  de  leurs  centres;  œ  l'angle  constant  sous  lequel  elles  so 
coupent;  on  aura 

d^  ={p  — lîcos5;)i-^RSsinïa, 

Par  suite,  si  l'on  ajoute  la  quantité  constante  — Rcosa  au 
rayon  p  de  (U),  ce  qui  donnera  une  sphère  concentrique  (U'), 
celle  sphère  (U')  coupera  à  angle  droit  la  sphère  fixe  (S')  concen- 
trique à  (S)  et  de  rayon  Rsina. 

Ce  lemme  étant  établi,  si  nous  envisageons  toutes  les  sphères 
(U)  qui  dépendent  de  deux  paramètres  et  coupent  (S)  sous  un 
angle  donné,  elles  envelopperont  une  surface  à  deux  nappes  (A), 


(')  Moutard,  IVote  sur  la  transformation  par  rayons  vecteurs  réciproques 
{/Nouvelles  Annales  de  Mathématiques,  2'  série,  t.  III,  p.  3o6;  1864). 

Sur  les  sur/aces  anallagmatigues  du,  quatrième  ordre  (même  Recueil,  t.  III, 
p.  536;  i864). 

Lignes  de  courbure  d'une  classe  de  surfaces  du  quatrième  ordre  { Comptes 
rendus,  t.  LIX,  p.  ^43;  1864  ). 
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(A'}.  Les  sphères  concentriques  (U'),  qui  coupent  à  angle  droit  la 
sphère  (S'),  envelopperont  one.  surface  à  deux  nappes  (B),  (B') 
respectivement  parallèles  à  (A),  (A');  et,  comme  les  lignes  de 
courbure  se  correspondent  sur  les  deux  nappes  (B),  (B'),  qui  sont 
inverses  l'une  de  l'autre  par  rapport  au  centre  commun  des 
sphères  fixes  (5),  (S'),  il  en  sera  de  même  en  ce  qui  concerne  les 
deux  nappes  (A)  et  (A').  La  proposition  que  nous  avions  en  vue 
se  trouve  ainsi  établie  dans  toute  sa  généralité. 

Soumettons  la  figure  précédente  à  une  inversion  dont  le  pôle 
soit  sur  la  sphère  (S).  Cette  sphère  se  transformera  en  un  plan 
(n);  les  deux  nappes  (A),  (A')  se  transformeront  en  deux  nappes 
(C),  (C),  qui  seront  l'enveloppe  commune  d'une  famille  de  sphères 
(U")  transformées  des  sphères  (  U)  et  coupant  par  conséquent  le 
plan  (n)  sous  un  angle  constant.  En  d'autres  termes,  les  nappes 
(C)  et  (C)  se  déduiront  l'une  de  l'autre  au  moyen  de  la  transfor 
mation  par  directions  réciproques  la  plus  générale.  Or  on  peut 
passer  de  (C)  à  (C)  en  effectuant  les  transformations  suivantes  : 
i"  une  inversion  qui  transforme  (C)  en  (A)  ;  2"  une  dilatation  qui 
transforme  (A)  en  (B);  3"  une  inversion  qui  transforme  (B)  en  (B'); 
4"  une  dilatation  qui  transforme  (B')  en  (A');  5"  une  inversion 
finale  qui  transforme  (A')  en  (C).  Ce  résultat  est  conforme  à  une 
proposition   générale  de  M.  Lie  (')  d'après  laquelle  toutes  les 

{')  Dans  le  Mémoire  déjù  cité,  iuséré  au  t.  V  des  Matliematuche  Annalen, 
M.  Lie  a  fait  connaître  toutes  les  transformations  de  contact  qui  conservent  les 
lignes  de  courbure;  il  a  même  signalé  (p.  186)  le  cas  particulier  de  la  transfor- 
niation  par  directions  réciproques;  mais  cette  transformation  avait  été  déjà 
donnée  dans  différents  travaux  de  M.  P.ibaucour.  Voii,  en  pditiLulier,  Rfeiucoub, 
A'ûie    sur  ta  dé/ormatiàn   des  surfaces   (^Comptes   tendus,   t     LXX,   p.  332; 

,8,0). 

Sous  une  forme  différente,  elle  a  été  l'objet  des  études  de  i'aoteur  publiées  dans 
les  Notes  V  et  IX  du  Mémoire  sur  une  classe  remarquable  de  courbes  et  de 
surfaces  algébriques,  1873. 

Les  transformations  générales  considérées  par  M.  Lie  dans  son  Mémoire  peuvent 
Être  définies  d'une  manière  élégante  si  l'on  emploie  les  six  coordonnées  de  la 
sphère  reliées  par  l'équation 


2».?= 


et  déûnies  au  n»  156.  Il  suffit,  pour  les  obtenir,  de  faire  correspondre  à  une  sphère 
de  coordonnées  ffij  la  nouvelle  sphère  dont  les  coordonnées  m'^  se  déduisent  des 
précédentes  par  une  substitution  linéaire  orthogonale  à  coefficients  constants. 
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transformation  H  de  contact  qui  conservent  les  lignes  de  courLure 
se  ramènent  à  des  inversions  et  à  des  dilatations. 

173.  Revenons  aux  résultais  que  nous  avons  obtenus  relative- 
ment à  deux  sphères  qui  se  correspondent  dans  la  transformation 
par  directions  réciproques.  Ils  vont  nous  permettre  de  compléter 
les  constructions  précédentes  et  de  faire  connaître  de  nouvelles  re- 
lations entre  les  éléments  correspondants. 

Fis,  '2- 


ConsJdérons  dans  la  première  figure  une  surface  (£)  et  prenons 
pour  plan  du  tableau  {Jig.  12)  le  plan  mené  par  un  point  quel- 
conque M  de  cette  surface  perpendiculaire  à  la  fois  au  plan  (II)  de 
la  transformation  et  au  plan  tangent  en  M  a  (S),  Soit  MC  la  trace 
de  ce  dernier  plan;  si  nous  construisons  la  sphère  (U)  tangente  en  M 
à  (S)  et  coupant  le  plan(n)  sous  un  angle  constant  dont  le  cosinus 
soit  T'  nous  savons  qu'elle  enveloppe,  en  même  temps  que  (S), 
la  surface  (S')  qui  correspond  à  (S),  Soit  MMe  point  de  contact 
avec  (S')'  '^  p'*"^  tangent  en  M'  à  (2')  et  le  plan  tangent  en  M  à 
(S)  devant  couper  le  plan  (H)  suivant  la  même  droite,  le  point  M' 
sera  dans  le  plan  du  tableau  et  on  l'obtiendra  en  menant  du 
point  C,  oii  la  droite  MC  rencontre  le  plan  (II),  la  seconde  tan- 
gente au  cercle  suivant  lequel  la  sphère  (U)  coupe  le  plan  du 
tableau.   Il  suit  de  là  que  le   cercle   décrit  du  point  G  comme 
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centre  avec  CM  pour  rayon  passera  par  le  point  M'  et  coupera 
normalement  les  surfaces  (S),  (S')  en  M  et  en  M'.  Ainsi,  si  l'on 
construit  tous  les  cercles  normaux  à  la  fois  à  (S)  el  au  plan 
(n),  la  sur/ace  (S')  coupera  tous  ces  cercles  à  angle  droit. 

D'ailleurs,  comme  les  deux  plans  tangents  CM,  CM'  se  corres- 
pondent dans  la  transformation,  on  pourra  leur  appliquer  la  for- 
mule (10)  établie  pour  deux  sphères  correspondantes  quelconques 
et,  si  l'on  désig;ne  par  V,  V  les  angles  de  ces  deux  plans  avec  le 
plan  (D),  on  aura 

V  V         I  — /: 

tang-  taDg—  =  7:^" 

Si  l'on  tient  compte  da  sens  des  normales  aux  deux  plans,  on 


et,  par  conséquent, 

^^^  _  ^-^_i  MGS_ 

Cette  équation  qui  définit  le  point  M',  quand  on  connaît  le 
point  M,  exprime  que  le  rapport  anharmonique  formé  sur  le 
cercle  par  les  quatre  points  M',  M,  S,  S'  est  constant  et  égal  à 
-r^-  ■  On  obtient  donc  le  théorème  suivant,  qui  est  dû  à  M.  Ri- 
baucour  et  qui  est  compris  comme  cas  particulier  dans  une  pro- 
position générale  sur  laquelle  nous  aurons  à  revenir  : 

Étant  donnée  une  surface  (S),  on  construit  tous  les  cercles 
normaux  à  la  fois  à  la  surface  et  à  un  plan  fixe  (II).  Ces 
cercles  sont  normaux  à  une  famille  de  surfaces  (S')  qui  sont 
définies  de  la  manière  suivante  :  Pour  chacune  d'elles,  le 
rapport  anharmonique  du  point  oti  elle  coupe  chaque  cercle 
normal  à  (S)  et  des  trois  autres  points  où  ce  même  cercle  est 
eoupé par  (S)  et  par  (D)  est  un  nombre  constant.  Les  surfaces 
(S*)  sont  celles  qui  dérivent  de  (S)  dans  les  différentes  trans- 
formations par  directions  réciproques  qui  admettent  le  même 
plan  (n). 

On  peut  signaler  encore  d'autres  relations  géométriques.  Si,  du 
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centre  P  de  la  sphère  qui  enveloppe  à  la  fois  (S)  et  (S')  on  abaisse 
une  perpendiculaire  PR  sur  le  p'an  (n)i  c^'^  eoupe  le  cercle  en  un 
point  Q  qui  décrit  une  surface  normale  au  cercle,  comme  il  est 
aisé  de  le  démontrer.  En  effet,  la  tangente  en  Q  et  la  ligne  MM' 
coupant  l'axe  SS'  en  un  même  point  H,  on  a,  en  vertu  d'anc  pro- 
position de  Géométrie  élémentaire, 


,  en  tenant  compte  de  la  formule  donnée  plus  haut, 

MCS 


«'Ç-l/l- 


le  rapport  anharraonique  des  points  Q,  M,  S,  S'  étajiL  constant 
en  vertu  de  cette  équation,  la  surface  décrite  par  le  point  Q  est 
bien  normale  au  cercle  et  elle  correspond  à  (S)  avec  conserva- 
tion des  lignes  de  courbure.  On  a  d'ailleurs 

MP^  =  MQ  X  MQ'  =  PR"  —  RQ^ 

ou,  en  remarquant  que  MP,  PR  sont  liés  par  l'équalion  (i  i), 

RQ  =  PR  i/ï^^=; 

on  obtiendra  donc  la  surface  lieu  du  point  Q,  en  réduisant  dans  le 
rapport  de  ^i  —  A^  ki  les  ordonnées  perpendiculaires  au  plan  (II) 
de  la  surface  lien  du  point  P.  De  là  le  théorème  suivant  : 

Si  l'on  considère  toutes  les  sphères  (U)  dont  les  centres  dé- 
crivent une  sur/ace  (S)  et  qui  coupent  un  plan  (II)  sous  un 
angle  constant,  de  cosinus  égal  à  tj  elles  enveloppent  une  sur- 
face à  deux  nappes  (S),  (S')  dont  les  lignes  de  courbure  corres- 
pondent point  par  point  à  celles  de  la  sur/ace  (S')  obtenue  en 
réduisant,  dans  le  rapport  de  \Ji^k'^  à  i,  les  ordonnées  de 
{?>) perpendiculaires  au  plan  (II). 

Si,  par  exemple,  la  surface  (S)  est  du  second  degré,  ce  ibéorèmc 
permettra  de  déterminer  immédiatement  les  lignes  de  courbure 
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dos  deux  nappes  (S),  (S');  elles  correspondront,  en  effet,  aux.  ligncïi 
de  courbure  de  la  surface  (S')  qui  sera  ici  du  second  degré. 

17i.'  Nous  allons  maintenant  cherclier  ce  que  deviennent  les 
foi-mules  relatives  à  la  transformation  par  rayons  vecteurs  réci- 
proques, quand  on  emploie  le  système  de  coordonnées  (a,  ^,  Ç). 

Soient 

X  _  Y  _  Z  _  ___  !<•>■ 

les  formules  de  la  transformation.  Au  plan 
correspondra  la  sphère 

Clierclions  l'équation  tangcntielle  de  cette  sphère,  c'est-à-dire 
la  condition  pour  que  le  plan 


lui   soit    tangent;  l'application   des  méthodes    élémentaires 
conduit  à  l'équation  cherchée 


Introduisons  les  coordonnées  ^,  a,  ^  à  la  place  de  m,  v,  (v,  p  et 
^',  a',  ^'  à  la  place  de  ii! ^  c\  w',  p' .  L'équation  précédente  prendra 
la  forme 

En  prenant  successivement  le  signe  +  et  le  signe  — ,  uous 
aurons  les  deux  équations 

(i3) 
('i) 

qui  réalisent,  en  quelque  sorte,  le  dédoublement  de  l'inversion. 


È;'  =  -^K«- 

-«■)(P-P'), 

tf --*■(? - 

-'■)i.'-ri. 
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Ces  formules  se  ramènent  l'une  à  l'autre  quand  on  échange  a  et  |3  ; 
et  cet  échange  ne  modifie  en  rien  l'équation  d'un  plan  dans  le 
système  (a,  |3,  ^);  nous  pourrons  donc  nous  horner  à  con- 
sidérer une  seule  des  deux  équations.  Nous  choisirons  la  for- 
mule  (,3). 

Quand  le  plan  défini  par  l'équation  (12)  enveloppe  une  surface 
(S),  ^  est  une  fonction  donnée  de  a  et  de  p,  et  la  sphère  définie  par 
l'équation  (i3)  en  a',  p',  Ç' enveloppe  la  surface  (S')  correspondante 
à  (S).  Pour  avoir  le  point  ou  plutôt  le  plan  de  contact  de  cetle 
sphère  avec  son  enveloppe,  il  faut  appliquer  les  principes  généraux 
de  la  théorie  des  enveloppes  et  joindre  à  l'équation  (i3)  ses  deux 
dérivées  par  rapport  à  a  et  à  P,  |  étant  considérée  comme  une 
fonction  de  a  et  de  p.  En  appelant/*  et  q  les  dérivées  premières 
de  ï,  on  trouve  ainsi  le  système 


îf. 


-t=(« 


''), 


qui  détermine  a',  fi',  ^  en  fonction  de  a  et  de  p. 

Si  l'on  dilTérentie  maintenant   la  première  équation  (i5),    en 
tenant  eorapte  des  deux  autres,  on  trouve 


?rf^'  =  frK3-P')'^^'+''K' 


>■)«!?■. 


On  aura  donc, 
rapport  à  a',  P', 


t  désignant  par  /)',  q'  les  déri 


Les  formules  (i5),  (16)  définissent  toutes  les  relations  entre  les 
éléments  correspondants  des  deux  surfaces.  Elles  fournissent  le 
tableau  suivant  ; 
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APPLICATIONS    DIVERSES. 

1  déduit,  par  un  calcul  facile, 

dp'  di!  —  dq'  d'^'  — ^  (dp  ds  —  dq  d'fi  ). 


Cette  équation  établit  de  nouveau  que  l'inversion  conserve  les 
lignes  de  courbure. 

Il  importe  d'établir  nettement  ce  qui  distingue,  au  point  do  vue 
géométrique,  les  formules  (i  3)  et  (i  4).  Quand  on  écliangc  a  et  ^ 
l'équation  du  plan  tangent  ne  change  pas  et,  par  conséquent,  on  a 
toujours  la  même  surface;  mais  le  sens  positif  de  chaque  normale 
nt  change.  Cela  résulte  des  expressions 


des  cosinus  directeurs  de  la  normale.  Par  conséquent,  les  formules 
(i3)  ou  (i4),  qui  se  déduisent  l'une  de  l'autre  par  l'échange  de  a 
et  de  P,  font  bien  correspondre  à  une  surface  (S)  la  môme  surface 
(S');  mais  à  un  sens  déterminé  d'une  normale  à  la  surface  (S) 
correspondront  des  sens  opposés  de  la  normale  à  la  surface  (il') 
suivant  qu'on  adoptera  la  formule  (i3)  ou  {i4).  Pour  caractériser 
au  point  de  vue  géométrique  chacune  de  ces  formules,  il  suffira 
donc  de  donner  la  relation  entre  les  sens  positifs  des  deux  nor- 
males, qui  correspond  par  exemple  à  la  formule  (i3).  Poitr  cela 
considérons  deux  surfaces  homologues  (S),  (2'),  et  deux  points 
correspondants  M,  M',  sur  ces  deux  surfaces.  A  un  point  de  (S) 
décrivant  une  courbe  infiniment  petite  autour  de  M  dans  un  sens 
déterminé  correspondra  un  point  de  (S')  tournant  également  dans 
un  sens  déterminé  autour  de  M';  attribuons  aux  deux  normales  un 
sens  tel  que  Ses  deux  courbes  paraissent  être  parcourues  en  sens 
contraire  autour  de  leurs  normales  respectives;  on  aura  ainsi  !a 
correspondance  entre  le  sens  des  normales,  définie  par  la  formule 
(i3)  et  par  celles  que  nous  en  avons  déduites. 

Pour  le  démontrer,  il  suffit  de  considérer  la  sphère  (S)  de 
rayon  R  ayant  pour  centre  l'origine  des  coordonnées  et  dont  l'é- 
quation est 

^  =  R(«-p). 

Les  formules  (17)  nous  donnent  pour  la  sphère  correspondante 

P'  =  ,,      .'=p,       i'=-'Ç('r-n 
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Les  deux  premières  formules  montrent  que  le  seus  positif  de  la 
normale  se  trouve  changé  et  la  proposition  précédente  se  vérifie  dans 
ce  cas  particulier.  Cela  suffit;  car,  si  l'on  déforme  progressivement 
la  sphère  (S)  de  manière  à  l'amener  à  coïncider  avec  une  surface 
quelconque  (S),  la  proposition  établie  pour  la  sphère  (S)  doit  né- 
cessairement se  conserver,  en  vertu  de  la  continuité,  pour  la 
surface  (S). 
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LIVRE   III. 

LES  SURFACES  MIKIMA. 


CHAPITRE  I. 


SUMÉ 


IQTIE. 


L'équation  aux  dérivées  partielles  de  Lagrange.  —  Mémoire  de  Heusnier  sur  la 
courbure  des  surfaces.  —  Premières  recherches  de  Monge.  —  Méthode  rigou- 
reuse de  Legendre.  ~  Détermination  de  quelques  surfaces  minima  nouvelles, 
par  M.  Scherk.  —  La  surface  minima  réglée,  le  théorème  de  M.  Catalan.  — 
Hecherches  générales  sur  la  théorie  par  MM.  O.  Bonnet,  Catalan  et  Bjorling. 

17o.  Avant  de  continuer  l'espositlon  des  théories  générales, 
noQS  allons  faire  une  application  étendue  des  méthodes  et  des  ré- 
sultats développés  dans  les  deux  Livres  précédents.  Nous  avons 
choisi  les  surfaces  minima  dont  l'étude  présente  un  intérêt  véri- 
tablement exceptionnel  ;  car  elle  touche  à  la  fois  au  Calcul  des  va- 
riations, à  la  Physique  mathématique  et  à  la  Théorie  moderne  des 
fonctions. 

Dans  le  célèbre  Mémoire  intitulé  :  Essai  d'une  nouvelle  mé- 
thode pour  déterminer  les  maxima  et  les  minima  des  formules 
intégrales  indéfinies,  qui  est  inséré  dans  le  t.  [I  des  Miscellanea 
Taurinensia,  années  1760-61  ('),  et  qui  contientles  principes  de 
son  Calcul  des  variations,  Lagrange,  après  avoir  généralisé  les  ré- 
sultais obtenus  par  Euler  relativement  aux  Intégrales  simples,  se 
propose  de  montrer,  dans  l'Appendice  I,  que  sa  méthode  s'applique 
aussi  aux  intégrales  doubles;  et  il  choisit  comme  exemple  celle 
qui  exprime  l'aire  d'une  portion  de  surface  rapportée  à  tics  coor- 
données rectangulaires 

j'fdxdy/i^p^^-q"-. 
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Il  trouve  ainsi  que  la  surface  minima  passant  par  un   contour 
ionné  doit  saiisfaire  à  l'cquation 


Il  Le  problème  se  réduit  donc,  dit-il,  à 
mdilions  (jiie 

P'fy- 


p  ds;  -r  q  dy 


soient  des  diffère  miellés  exactes. 

11  II  est  d'abord  clair  qu'on  satisfera  à  ces  conditions,  en  faisant 
p  et  9  constantes,  ce  qui  donnera  un  plan  quelconque  pour  la  sur- 
face cherchée;  mais  ce  ne  sera  là  qu'un  cas  particulier,  car  la 
solution  g^énérale  doit  être  teile  que  le  périmètre  de  la  surface 
puisse  être  choisi  à  volonté.  » 

Lagran^e  se  contente  des  remarques  précédentes;  car  lo  but 
unique  de  son  admirable  Mémoire  était  la  formation  des  équations 
différentielles  auxquelles  doivent  saiisfaire  les  courbes  elles  sur- 
faces qui  donnent  la  solution  des  problèmes  posés;  et  il  termine 
l'Appendice  consacré  aux  intégrales  doubles  en  donnant  l'équation 
aux  dérivées  partielles  de  la  surface  dont  l'aire  est  minimum  parmi 
celles  qui  circonscrivent  des  solides  égaux. 

La  théorie  si  simple  et  si  féconde  que  Lagrange  avait  substituée 
aux  méthodes  d'Eulerne  fut  pas  immédiatement  acceptée  par  tous 
les  géomètres.  En  1767,  Borda  fit  imprimer,  dans  les  Mémoiresde 
l'Académie  des  Sciences,  un  travail  intitulé  :  Éclaircissement 
sur  les  méthodes  de  trouver  les  courbes  qui  jouissent  de  quelque 
propriété  de  maximum  ou  de  minimum,  et  il  crut  faire  une 
teuvre  utile  en  démontrant  par  une  voie  nouvelle,  et  sans  rien  lui 
ajouter,  le  résultat  de  Lagrange. 

176.  C'est  dans  un  beau  Mémoire  de  Meusnier  ('}  qu'est  com- 
mencée, et  de  la  manière  la  plus  heureuse,  l'étude  de  l'équation 


('}  Mémaire  sur  la  courbure  des  sur/aces  par  M.  Meusnier,  Lieutenant  en 
|)remier,  stirnmnéraii'e  au  corps  rojal  du  Génie,  Correspondant  de  l'Académie,  lu 
les  li  et  51  février  17^6  {Mémoii-es  des  Savants  étrangers,  L.  X,  p.  4771  17S5). 
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aux  dérivées  partielles  de  Lagrange.  Ce  travail  contient  «ne  théorie 
nouvelle  de  la  courbure  qui,  à  tous  égards,  aurait  mérité  d'être 
conservée  à  côté  de  celle  d'Euler;  Meusnier,  après  avoir  rappelé 
qu'Euler  avait  publié  en  1761,  dans  le  Recueil  de  l'Académie  de 
Berlin,  le  Mémoire  qui  contient  les  propositions  devenues  clas- 
siques sur  la  courbure  des  sections  normales  faites  en  un  point 
donné  d'une  surface,  ajoute  que  «  l'on  peut  présenter  la  question 
sous  un  autre  point  de  vue  en  la  faisant  dépendre  d'une  propriété 
intéressante,  savoir  qu'il  existe  une  génération  qui  convient  à  tout 
élément  de  surface  ». 

La  génération  dont  veut  parler  Meusnier,  et  qu'il  développe  avec 
précision  dans  le  cours  de  son  travad,  est  la  suivante  :  on  peut,  en 
négligeant  seulement  les  infiuimenl  petits  du  troisième  ordre,  consi- 
dérer tout  élément  de  surface  dans  le  voisinage  d'un  point  donné, 
comme  engendré  par  la  rotation  infiniment  petite  d'un  petit  arc 
de  cercle  autour  d'un  axe  situé  dans  son  plan  et  parallèle  au  plan 
tangent  de  cet  élément.  Il  noiis  est  aisé,  aujourd'hui,  de  retrouver 
les  propositions  de  Meusnier  et  de  nous  rendre  compte  de  sa  mé- 
thode. Si,  en  effet,  on  considère  {Jig-  1 3)  un  point  quelconque  M 
de  la  surface  et  les  centres  de  courbure  principaux  C,  C  relatifs 
à  ce  point,  toute  surface  aura  en  M  un  contact  du  second  ordre 
avec  la  proposée  si  elle  admet  en  M  les  mêmes  directions  princi- 
pales Ma^,  My,  et  si,  de  plus,  elle  a  les  mêmes  centres  principaux 
correspondants  aux  deux  directions  principales.  Si  donc  on  venl 
obtenir  un  tore  ayant  un  contact  du  second  ordre  avec  la  sphère 
donnée,  ce  tore  devra  admettre  comme  cercle  générateur,  soil  le 
cercle  principal  de  centre  C  et  de  rayon  CM  décrit  dans  le  plan  CM 3;, 
soit  le  cercle  de  centre  C  et  de  rayon  CM  décrit  dans  le  plan 
C'M^.  De  plus,  si  l'on  considère,  par  exemple,  le  premier  cercle 
décrit  dans  le  plan  CM^,  le  second  centre  de  courbure  principal 
devra  se  trouver  sur  l'axe  du  tore.  Cet  axe  sera  donc  assujetti  à 
la  double  condition  de  passer  par  le  point  G  et  de  se  trouver  dans 
le  plan  CM^.  En  raisonnant  de  même  pour  le  second  centre  de 
courbure,  on  reconnaît  qu'il  y  aura  deux  séries  de  tores  osculateurs 
en  M;  tous  les  tores  d'une  même  série  auront  un  même  cercle  gé- 
nérateur, décrit  dans  l'un  des  plans  principaux  ayant  pour  centre 
le  centre  de  courbure  relatif  à  ce  plan  ;  leurs  axes,  tous  néces- 
;nt   situés    dans  ce    plan,    passeront  par  l'autre  centre  de 
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coui-ljnre.  Le  mode  de  généraLion  considéré  par  Meusnier  revient 
y  substituer  à  la  surface  dans  le  voisinage  du  point  M  le  tore  oscu- 
lateur  particulier  dont  l'axe  est  parallèle  au  plan  tangent;  les  axes 
des  deux  tores  qu'il  obtient  ainsi  sont  les  droites  D  et  A  que 
M.  Mannheim  a  retrouvées  et  introduites  récemment  avec  succès 
dans  la  théorie  de  la  courbure  des  surfaces.  On  s'explique  aussi, 
par  les  remai-ques  précédentes,  comment  Meusnier,  en  partant 
d'un  point  de  vue  tout  à  fait  différent  de  celui  d'Euler,  est  con- 
duit néanmoins  à  considérer  les  mêmes  éléments  géométriques. 


Comme  application  de  sa  méthode  générale,  Meusnier  détermine 
d'une  manière  très  exacte  la  surface  dont  tous  les  points  sont  des 
ombilics  et  il  cherche  à  établir  parla  Géométrie  l'équation  aux  dé- 
rivées partielles  des  surfaces  minima.  Par  des  raisonnements,  qui 
sont  à  la  vérité  peu  satisfaisants,  il  est  conduit  à  cette  condition 
que  la  somme  des  rayons  de  courbure  principaux  doit  être  nulle  en 
chaque  point  de  la  surface.  C'est  donc  dans  le  Mémoire  de  Meus- 
nier qu'apparaît  pour  la  première  fois  l'interprétation  géométrique 
de  l'équation  de  Lagrange. 

Pour  trouver  des  surfaces  satisfaisant  à  cette  équation 


(0 


(i  +  5=)/'—a;)!7s  +  (r  4- />=)(  = 


Meusnier    remarque    que,    d'après   un    résullat    déjà    donné   par 
Monge,  l'équation 

(5.)  q''r—-j.pqs+p^l  =  0 

est  celle  des  surfaces  engendrées  par  une  droite  parallèle  au  plan 
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des  itv.  En  l'adjoignant  à  l'équation  (i),  ce  ({ui  donne 

(3)  ;'-i-(-o, 

on  aura,  s'il  en  existe,  les  surfaces  niinima  engendrées  par  une 
droite  parallèle  à  un  plan.  L'intégration  simultanée  des  équa- 
tions (2)  et  (3)  conduit  ainsi  l'auteur  à  l'hélicoïde  gauche  à 
plan  directeur. 

Enfin  Meusnier  détermine  la  surface  miniiiia  de  révolution,  et 
il  démontre  qu'elle  est  engendrée  par  la  rotation  d'une  cliaînette 
autour  de  sa  base.  On  voit  que  son  travail  a  fait  connaître,  en 
même  temps  que  l'interprétation  géométrique  de  l'équation  de 
Lagrange,  deux  surfaces  minima  qui  sont,  aujourd'hui  encore, 
au  nombre  des  plus  intéressantes  et  des  plus  simples.  La  méthode 
par  laquelle  est  obtenu  l'hélicoïde  est  féconde  et  a  été  souvent 
appliquée  à  la  recherche  de  solutions  particulières  des  équations 
aux  dérivées  partielles. 

177.  C'est  dans  son  Mémoire  sur  le  calcul  intégral  des  équa- 
tions aux  différences  partielles  [Mémoires  de  V  Académie  Royale 
des  Sciences  pour  1784,  p-  118)  que  Monge  s'est  occupé  pour  la 
première  fois  des  surfaces  minima  et  de  l'intégration  de  l'équation 
aux  dérivées  partielles  de  Lagrange.  Monge  commence  par  in- 
tégrer exactement  l'équation  différentielle  des  caractéristiques,  ce 
qui  est  le  pointessentiel;  mais  il  commet  ensuite  quelques  erreurs 
de  raisonnement  qui  le  conduisent  à  présenter  la  solution  sous  une 
fornie  inacceptable;  car  les  coordonnées  rectangulaires  x,  y,  z 
sont  exprimées  en  fonction  de  deux  paramètres  a,  a'  par  des  qua- 
dratures de  la  forme 

fiUda^'ii.da'), 

OÙ  M,  N  sont  des  fonctions  de  a  et  de  a'  ne  satisfaisant  pas  à  la 
condition  d'intégrabilité. 

Les  erreurs  commises  par  Monge  pouvaient  être  facilement 
corrigées  et,  en  effet,  dans  un  beau  Mémoire  sur  l'intégration 
de  quelques  équations  aux  déricées  partielles  {Mémoires  de 
l'Académie  des  Sciences,  1787,  p.  Sog),  Legendre,  après  avoir 
signalé    les    objections     que    l'on    doit  adresser    à    la     méthode 
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primitive  de  Monge,  ajoute  ces  quelques  mots  :  Depuis  ii  ses 
recherches  l'ont  conduit  à  la  vraie  intégrale  qu'il  a  bien  voulu  nie 
communiquer  avec  le  procédé  qu'il  avait  suivi;  mais  ce  procédé 
tenant  à  quelques  principes  métaphysiques  dont  les  géomètres  ne 
conviennent  pas  encore,  j'ai  été  curieux  de  chercher  la  même 
intégrale  parla  voie  ordinaire,  et  j'y  ai  été  engagé  par  M.  Monge  lui- 
même.  On  verra  que  j'y  suis  parvenu  fort  simplement  par  un  chan- 
gement de  variables  qui  peut  être  utile  dans  d'autres  occasions  et 
que  j'appliquerai  même  à  des  équations  plus  générales.  » 

Les  i(  principes  métaphysiques  a  dont  il  est  question  dans  ce 
passage  sont  sans  doute  les  idées  de  Monge  sur  la  génération  des 
surfaces  par  la  méthode  des  enveloppes,  idées  qu'il  a  développées 
d'une  manière  systématique  dans  ['Application  de  l'Analyse  à 
la  Géométrie.  Nous  avons  peine  aujourd'hui  à  les  comprendre, 
sinon  dans  leur  esprit,  au  moins  dans  leur  enchaînement  el  dans 
leurs  détails.  Il  ne  faut  donc  pas  s'étonner  que  le  procédé  nouveau 
de  Monge,  qui  coïncide  sans  doute  avec  celui  qu'il  a  fait  con- 
ndtre  plus  tard  dans  son  Ouvrage,  ait  donné  naissance  à  de 
sérieuses  objections  ('). 

178.  La  méthode  de  Legendre  est  élégante  et  irrcprocliablo. 
Elle  consiste  à  remplacer  les  variables  x,  j',  z  par  p,  q  et 


en  considérant  v  comme  une  fonction  de  p  et  de  q;  ce  qui  revient, 
suivant  une  remarque  de  M.  Chasles,  à  substituer  à  la  surface  sa 
polaire  réciproque  par  rapport  à  un  paraboloïde. 

Legendre  effectue  la  transformation  de  variables  d'une  manièie 
très  élégante.  Il  substitue  aux  deux  expressions  de  Lagrange 


pd^H  ,-.,  , 


(')  Si  nous  nous  reportons  à  une  indicati 
une  Noie  très  courte  que  nous  citons  plus  1 
été  formolées  par  Lapiace  et  auraient  don» 
entre  les  deuï  grands  géomètres. 


(7  dx  —  p  dy 


y  Google 


RÉSVMÉ    HISTORICITE.  Ï73 

qui  doivent  être  des  différentielles  exactes,  les  suivantes 
X  dp  ^  y  dq  =  dv, 

et  loul  se  réduit  à  écrire  que  l'expression 


est  une  différentielle  exacte.  On  a  ainsi  l'équation  linéaire 

'^^  '        ^   '  dpi         ^  ^  Opdcj        ■         '   '  ûq-' 

qui,  jointe  aux  suivantes, 

_     !?>'  _     '*''  _  ''''  ''^ 

suffit  à  déterminer  complètement  la  surface. 

L'équation  (4)  est  de  celles  qu'il  est  possible  d'intégrer  par 
l'application  des  méthodes  régulières;  on  peut  obtenir  les  équations 
en  termes  finis  des  caractéristiques  etappliquer  ensuite  la  méthode 
de  Laplace.  Mais  Legendre  abrège  beaucoup  les  calculs  en  for- 
mant l'équation 

,ô-'%  d'O  ,  .à'-^  A\  dO 

à  laquelle  satisfont  x,  y,  s  considérées  comme  fonctions  de  p  et 
de  g  ;  on  pourra  lire  l'exposition  complète  de  cette  méthode  dans 
le  grand  Traité  de  Calcul  différentiel  et  intégral  de  Lacroix, 
(2^  édition,  t.  II,  p.  625). 

Nous  devons  remarquer  que  Legendre,  après  avoir  donné  les 
formules  dont  il  devait  la  connaissance  à  Monge,  fait  connaître 
de  nouvelles  formules  entièrement  débarrassées  de  tout  signe  d'in- 
tégration, et  qui  auraient  pu  servir  de  base  à  une  étude  fructueuse 
des  surfaces  minima. 

179,  La  méthode  d'intégration  donnée  par  Monge  dans  V Ap- 
plication de  l'Analyse  à  la  Géométrie  n'est  pas  la  seule  que 
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nous  lui  devions;  le  Traité  de  Lacroix  en  eonlient  une  uiitre  qui 
repose  sur  une  idée  très  ingénieuse  el  très  féconde  :  elle  consiste 
à  transformer  une  équation  aux  dérivées  partielles  en  considérant 
les  trois  coordonnées  x,  jk,  2  comme  des  fonctions  de  deux  para- 
mètres a  et  b.  L'équation  des  surfaces  minima  prend  ainsi  la 
forme 

\\à^)    ^\d^)    '^[d^I  ]{^7b~^^^^^^     W) 

~^\à^db^  à^db'^  àh  ^/V    d^dè"^      àaàb^     àaôb) 

f  -[(S)'-(S)'-(S)'](-£--S-^£;)-°- 

X,  Y,  Z  étant  les  cosinus  directeurs  de  la  normale  déterminés  par 
les  équations 

)      ôa  oa  àa 

et  Monge  remarque  qu'on  peut  y  satisfaire  en  prenant 

(  [db)   '^(db)    ^(db)    ="• 


A|,  Ao,  A3  étant  des  fonctions  de  a  el  E,,  B^,  B3  des  fonctions 
de  b,  assujetties  à  vérifier  les  conditions 

I  dk\-hd\l-hdÀ.l^o, 

Mais  il  est  clair  que  cette  méthode  si  élégante  est  encore  sujette 
à  des  objections  ;  car,  si  l'on  prend  pour  a  et  b  les  paramètres  des 
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ligues  de  longueur  nulle,  l'équation  (6)  donne  simplement 

ûa  i)b  da  àb  àa  i)b         ' 

et  non  lus  trois  équations  (9). 

180.  La  méthode  de  Legendre  et  celle  d'Ampère  donnée  en 
1820  dans  le  XVIil"  CsWiec  àii  Journal  de  l'Bcole  Polytechnique 
ont  été  pendant  longtemps  les  seules  conduisant  sans  objection 
possible  à  l'intégrale  dont  la  découverte  constitue  un  des  plus 
beaux  titres  de  Monge  à  notre  admiration. 

Si  on  laisse  de  côté  certaines  surfaces  imaginaires  trouvées  par 
Poisson  ('),  on  n'a  connu,  depuis  1776  jusqu'en  i83o,  que  les 
deux  surfaces  rainima  obtenues  en  premier  lieu  par  Meusnier. 
Pendant  longtemps  on  n'a  fait  aucun  usage  de  l'intégrale  de 
Monge  et,  dans  «n  article  de  deux  pages  qui  n'était  pas  de  nature 
à  encourager  les  géomètres  {^),  Poisson  déclarait  en  iSSa  que 
«malheureusement  onne  saurait  tirer  aucun  parti  de  celte  intégrale 
qui  se  trouve  compliquée  de  quantités  imaginaires  et  exprimée 
par  le  système  de  trois  équations  entre  deux  variables  auxiliaires 
et  les  coordonnées  courantes  de  la  suifate  > 

Deux  ans  après,  en  i834,  païaissait  dans  le  Journal  de  Crelle 
un  travail  de  M.  Scherk(^)  qui  ajoutait  des  résultats  importants  à 
la  théorie  des  surfaces  minima  et  contenait  le-,  premiers  exemples 
de  surfaces  minima  déduites  de  l'intégiale  de  Monge  et  de  Le- 
gendre. 

L'auteur  rentre  d'abord  dans  la  voie  ouverte  par  Meusnier;  il 
décompose  l'équation  ans  dérivées  partielles  de  Lagrange  en 
deux  autres  qui  auront  des  solutions  communes.  C'est  ainsi  qu'en 


(')  PoiBso.v,  Bemarques  sur  une  classe  particulière  d'équations  aux  diffé- 
rences partielles  à  Iroii  variables  {Correspondance  de  l'École  Polytechnique, 
t.  II,  p.  410;  i8i3). 

(^)  PoLssoN,  IVote  sur  la  surface  dont  l'aire  est  un  minimum  entre  des  li' 
mites  données  {Journal  de  Crelle,  t.  VIII,  p.  36i;  18S2). 

(')  H.-F,  ScHEBK,  Semerkungen  iiber  die  kleinste  Flacke  innerhalb  gegebener 
Grensen  {Journal  de  Crelle,  t.  XIII,  p.  iS5  ).  Ce  trarail  est  la  suite  et  le  com- 
plément d'un  Mémoire  couronné  par  la  Société  des  Sciences  de  Leipzig  et  inséré 
dans  le  tome  IV  des  Acta  Societ.  Jablonovianm,  p.  204-^So. 
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a  surface  définie  par  l'équatioi) 


En  prenant  les  coordonnées  scnii-polairos   ;,   p,  8  et  en   sup- 
posant 


il  obtient  tous  les  hélicoïdcs  qui  sont  des  surfaces  i 
sont  déterminés  par  l'équation 

(12)    ^  =  &iog[i/p"M:^=  +  i/^ 

où  a,  b,  c  sont  trois  constantes  quelconques  {'),  et  ils  com- 
prennent comme  cas  particuliers  à  la  fois  l'alysséide  et  l'hélicoïde 
à  plan  directeur,  qui  correspondent  respectivement  aux  hypothèses 
a^o  et  6^0.  L'auteur  montre  quelles  valeurs  on  devra  attri- 
buer aux  fonctions  arbitraires  qui  entrent  dans  les  formules  de 
Monge  pour  retrouver  les  surfaces  précédentes.  Mais  de  plus, 
et  c'est  là  l'un  des  principaux  mérites  de  son  travail,  il  déduit  par 
l'unique  emploi  de  ces  formules  des  surfaces  nouvelles,  assez 
compliquées  mais  réelles.  A  la  fin  de  son  étude,  il  se  propose, 
mais  sans  y  réussir  complètement,  de  déterminer  toutes  les  surfaces 
minima  engendrées  par  le  mouvement  d'une  ligne  droite.  Cette 
question,  dont  nous  avons  déjà  donné  «ne  solution  (n"  H),  a  été 
résolue  pour  la  première  fois  par  M.  Catalan  {*)  qui  a  prouvé  que 


'■) 

En 

,  appliqu 

ant  les 

mi 

■thodei 

,         ,|y          „ 

L-  73  à  Ci 

is  hélicoïdes  on  Lt 

■ouve  que  leur 

ùléme 

nt 

linéaire  . 

1  pour • 

sxp 

ressLon 

ds' 

=  du' 

+       («^ 

'  +  a'+l. 

i')rfe^ 

Tous  ceuï  pour  lesquels  la  somme  a'+  b'  est  la  même  sont  donc  applicafates  les 
uns  sur  les  autres. 

(')  CiTALAB,  Sur  les  surfaces  réglées  dont  l'aire  est  un  minimum  {Journal 
de  Liouville,  i"  série,  t.  VII,  p.  ao3  ;  1842  )-  Voir  aussi  J.-A.  Serret,  Note  sur 
'a  sur/ace  régi  ée  don  les  rayons  de  courbure  prhicipaua:  sont  égaux  et  di- 
rigés en  sens  contraire  {Journal  de  Liouville,  t.  XI,  p.  45i  ;  1846]. 
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la  seule  surface  niinima  réelle  engendrée  par  le  mouvement  d'une 
ligne  droite  est  l'Iiélicoïde  à  plan  directeur.  On  peut  la  rattacher 
d'ailleurs  à  une  proposition  plus  générale  obtenue  ultérieurement 
par  MM,  Beltrami  et  Dini  (')  et  d'après  laquelle  les  seules  sur- 
faces réglées  pour  lesquelles  il  existe  une  relation  entre  les  deux 
rayons  de  éourbure  sont  des  hélicoïdes. 

181.  Nous  laisserons  de  côté  différentes  rcclierclies  que  nous 
aurons  l'occasion  de  signaler  au  cours  de  cette  étude  et  nous 
passerons  immédiatement  à  une  courie  Note  de  M.  O.  Bonnet 
insérée  en  i853  dans  les  Comptes  rendus  (*)  et  qui  contient  des 
résultats  de  la  plus  haute  importance  pour  la  théorie  des  surfaces 
minima.  L'émînent  géomètre  y  indique  un  système  nouveau  de 
formules  relatives  à  la  théorie  générale  des  surfaces.  On  peut  ca- 
ractériser la  méthode  de  M.  O.  Bonnet  et  en  même  temps  rendre 
compte  des  avantages  qu'elle  présente,  en  remarquant  que  les 
variables  employées  pour  la  représentation  analytique  de  la  sur- 
face constituent  un  système  de  coordonnées  tangenticlles.  Or  les 
développements  donnés  dans  le  Livre  précédent  nous  montrent 
que,  si  les  coordonnées  tangentielles  jouent  le  même  rôle  que  les 
coordonnées  ponctuelles  dans  la  théorie  des  systèmes  conjugués 
et  des  lignes  asymptotiques,  elles  donnent  naissance  à  des  calculs 
et  à  des  propositions  pins  simples  dans  l'étude  des  questions 
relatives  aux  lignes  de  courbure.  Les  variables  choisies  par 
M.  Bonnet  sont  les  suivantes  :  Etant  donnés  une  surface  (S)  et  un 
point  M  de  cette  surface,  le  plan  tangent  est  déterminé  par  sa  re- 
présentation sphérique  m  sur  la  sphère  de  rayon  1  et  par  sa  dis- 
tance au  centre  de  cette  sphère;  quant  au  point  m  de  la  sphère, 
il  est  déterminé  par  sa  longitude  tp  et  sa  colatitude  9.  L'équation 
du  plan  tangent  s'écrit  alors 

(i3)  XsidScosç  +  Ysmesinff  H-Zcose-i-o  =  0 


(')  Beltbami,  Sisoluzioite  di  un  problema  relativo  alla  leoria  délie  super- 
ficie gohbe  {Annales  de  Tortoliiii,  t.  VII,  p,  io5;  1865). 

DiMi  (U.),  Suite  superficie  gobbe  nelle  quali  uno  dei  due  raggi  di curva- 
tura  principale  è  una  funzione  deW  altro  (même  Volume,  p.  ao5). 

(')  O.  BossET,  Note  sur  la  théorie  générale  des  surfaces  (  Comptes  rendus, 
t.  XXXVII,  p.  Ssg;  i853). 
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mais  l'auteur  transforme  cette  équatioa  en  introduisant  à  la 
de  9  et  de  cp  les  variables  isothermes 


M 


et  clic  prend  alors  la  forme 

(,4)  Xcosi^Y,ina,+  Zi,ini/  =  >!. 

Ce  ne  sont  pas,  on  le  voit,  les  variables  que  nous  avons  con- 
sidérées au  Cliap.  VII  du  Livre  précédent;  mais  la  suite  des  calculs 
amène  le  savant  auteurà  introduire  ces  variables,  très  voisines  des 
précédentes,  au  moins  dans  certaines  applications.  On  pourra 
consulter,  en  particulier,  le  Mémoire  sur  l'emploi  d'un  nouveau 
système  de  variables  dans  l'étude  des  propriétés  des  sur/aces 
courbes  inséré  en  1860  dans  le  t.  V  (2*  série)  du  Journal  de 
Liouville,  qui  contient  le  développement  complet  et  systématique 
de  la  méthode  de  M.  Bonnet  et  l'on  trouvera  à  la  page  i83  de  ce 
beau  travail  l'équation  des  lignes  de  courbure  ramenée  à  la  forme 
simple 

rd'j?—  tdp^o. 

Les  recherches  de  M.  Bonnet,  avant  d'être  développées  dans  le 
Mémoire  que  nous  venons  de  citer,  ont  été  indiquées  d'une 
manière  très  nette  dans  la  Note  de  i853  et  dans  trois  autres  Notes 
insérées  aux  Comptes  rendus  (').  Elles  ont  réalisé,  on  peut  le 
dire,  un  progrès  décisif  dans  la  théorie  des  surfaces  minima. 
Elles  ont  donné  l'équation  intégrale  sous  une  forme  qui  a  per- 
mis d'obtenir  toutes  les  surfaces  réelles  et  un  nombre  ilHmité 
de  surfaces  algébriques;  elles  ont  fait  connaître  surtout  un  grand 
nombre  de  propriété  s  géométriques  communes  à  toutes  ces  surfaces  ; 
elles  ont  enfin  fourni  la  solution  complète  du  problème  suivant 
qui  est  fondamental  :  Déterminer  la  surface  minima  passant 


(•)  0.  lîossEï,  Sur  la  détermination  des  fon 
dans  l'équation  intégrale  des  surfaces  minima  (Comptes  rendus,  t.  XL, 
p.  1107;  i855).  —  Observations  sur  tes  surfaces  minima  {Comptes  l'endos, 
t.  XLT,  p.  loSj;  i8S5).  —  Nouvelles  remarques  sur  les  surfaces  à  aire  minima, 
{Comptes  rendus,  t.  XLII,  p.  SSa;  i856). 
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par  une  courbe  quelconque  et  admettant  en  chaque  point  de 
cette  courbe  un  plan  tangent  donné.  Nous  complélerons  d'ail- 
leurs, dans  notre  exposition,  ces  indications  rapides. 

La  méthode  de  M.  O,  Bonnet  est  directe  et  indépendante  de 
l'intégrale  de  Monge.  Dans  un  travail  (')  publié  par  extraits  dans 
les  Comptes  rendus  en  i855,  M.  Catalan  a  fait  connaître  diffé- 
rentes transformations  de  cette  intégrale  et  de  l'équation  aux  déri- 
vées partielles,  qui  l'ont  conduit,  en  particulier,  à  nn  système  de 
formules  entièrement  débarrassées  d'imaginaires.  11  a  aussi  indiqué 
les  moyens  d'obtenir  nn  nombre  illimité  de  surfaces  algébriques. 

182,  Dans  ces  derniers  temps,  M.  Lie  a  appelé  l'attention  des 
géomètres  sur  des  recherches  qui,  malgré  l'intérêt  qu'elles  pré- 
sentent, étaient  restées  ignorées.  En  i844i  E.-G.  Bjorling,  pro- 
fesseur à  l'Université  d'Upsal,  a  inséré  dans  les  Archives  de 
Grunert  (t.  IV,  p.  390)  un  Mémoire  de  vingt-cinq  pages  intitulé  : 
In  integrationem  œquationis  derivatarum  partialium  super- 
ficiel cujus  in  puncto  unoquoque  principales  ambo  radii  cur- 
vedinis  œquales  sunt  signoque  contrario.  Ce  travail  mérite  une 
analyse  détaillée.  L'auteur  y  reprend  d'abord  la  méthode  de 
Legendre;mais,  en  choisissant  des  variables  nouvelles,  il  est  con- 
duit à  l'équation 

d'-  (0     ,        2  a_  dw  _      ^3       du)  _ 
d^  ~''  a^—  p2    r).j_  ,^_..  fia  rf^    ~  "' 

qui  est  plus  simple  que  celle  de  Legendre  et  qu'il  intègre  par  l'ap- 
plication régulière  de  la  méthode  de  Laplace.  Il  obtient  ensuite 
des  expressions  très  simples  des  coordonnées  x,  y,  z  en  fonction 
des  deux  variables  a  et  ^,  et  de  deux  fonctions  arbitraires.  Puis  il 
indique  comment  on  détermine  ces  fonctions  arbitraires  de  telle 
manière  que  la  surface  passe  par  une  courbe  donnée  et  y  admette 
en  chaque  point  un  plan  tangent  donné.  La  solution  de  ce  dernier 
problème,  que  Bjorling  a  eu  le  mérite  de  poser  et  de  résoudre  le 


{'  )  Une  rédaction  développés  des  rcr.lindics  de  M.  Catalan 
le  XXXVII"  Cahier  do  Journal  de  l'École  Polytechnique  51 
Mémoii'e  sur  les  sur/aces  dont  les  rayons  de  courbure  en 
égaiac  et  de  signes  contraires. 
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premier  sans  en  apprécier  peut-être  toute  l'importance,  est  ramenée 
dans    son   Mémoire  à  la    détermination  d'une    fonction    dont  la 


dénvee  troisième 

Bjoriing  examine  ensuite  quelques  autres  problèmes  qu'on  peut 
rattacher  au  précédent,  par  exemple  le  suivant  :  Déterminer  la 
surface  minima  qui  coupe  une  surface  donnée  suivant  une 
courbe  telle  qu'en  chacun  de  ses  points  p  et  q  soient  des  fonc- 
tionsdonnées  à  l'acance  de  x^y^  z. 

Le  reste  du  Mémoire  ne  contient  rien  de  nouveau. 

183.  Les  importantes  recherches  de  M.  Wcierstrass,  publiées 
en  1866  (*),  reposent  sur  l'emploi  des  formules  de  Monge,  mises 
sous  une  forme  extrêmement  élégante,  et  qui  paraît  la  plus  com- 
mode dans  les  applications.  M.  Weierstrass  a  résolu,  le  premier, 
plusieurs  questions  essentielles  ;  il  a,  en  particulier,  donné  le 
moyen  de  trouver  toutes  les  surfaces  minima  réelles  et  algé- 
briques. Ses  formules  établissent  de  la  manière  la  plus  claire  le 
lien  qui  existe  entre  la  théorie  des  fonctions  d'une  variable  ima- 
ginaire et  celle  des  surfaces  minima,  puisqu'elles  montrent  qu'à 
toute  fonction  de  l'argument  imaginaire  correspond  une  surface 
■  minima  réelle.  Mais,  comme  nous  ferons  connaître  les  recherches 
de  cet  illustre  géomètre  ainsi  que  les  principaux  travaux  publiés 
depuis  I S67,  nous  arrêterons  ici  cet  exposé  historique  en  signalant 
toutefois  un  Mémoire  de  M.  Beltrami  Sulle  proprietà  generali 
délie  superficie  d'area  minima,  inséré  en  1868  dans  le  t.  VII 
des  Mémoires  de  l'Académie  des  Sciences  de  Bologne  (2^  série). 
Ce  beau  travail,  sur  lequel  nous  aurons  à  revenir,  contient  tme 
Notice  historique  très  étendue  qui  nous  a  permis,  du  moins  nous 
l'espérons,  de  n'oublier  aucun  travail  important  publié  sur  notre 
sujet  avant  1860.  On  consultera  aussi  avec  le  plus  grand  profit  le 
Mémoire  de  M.  Schwarz  intitulé  Miscellen  aus  dem  Gebiete  der 
Minimalflâchen,  inséré  au  tome  LXXX  du  Journal  de  Crelle 
(p.  280,   1S73). 


(  ' )  Weiebstrass,  TJeber  die  Flmhen  deien  mittlere  Krûmmung  ûberall  gleick 
NuU  ist  {Monatsberichte  der  Berlîner  Akademie,  pp.  612,  855;  1866).  Ueber 
eine  besondere  GatCung  von  Minimaljiàcheit  { infime  Recueil,  p.  5ii  ;  186^  ). 
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CHAPITRE   II. 

minimA  eh  coordonnées  ponctuelles. 


Première  condition  à  laquelle  doit  satisfaire  la  surface  minima  passant  par  un 
contour  donné.  —  Intégration  de  l'équation  aux  dérivées  partielles.  —  Formules 
de  Monge.  —  Formules  de  Legendre  ne  contenant  aaoun  signe  d'intégration.  — 
Double  système  de  formules  donné  par  M.  Weierstrass.  —  Détermination  de 
toutes  les  surfaces  minima  algébriques  et  réelles.  —  Relation  entre  la  théorie 
moderne  des  fonction.^  et  cetle  des  surfaces  minima. 


18i.   ConsidérOJ 


lelconqi 


!  plutôL  unt  por- 
tion continue  de  surface  (S)  limitée  par  un  contour,  et  proposons- 
nous  de  trouver  la  variation  de  l'aire  quand  on  passe  à  une  surface 
infiniment  voisine.  Soient  x,  y,  z  les  coordonnées  d'un  point 
de  (S);  c,  c',  c"  les  cosinus  directeurs  de  la  normale  en  ce  point. 
Nous  prendrons  pour  coordonnées  curvilignes  u  et  c  les  paramètres 
des  lignes  de  courbure  de  la  surface.  Alors,  si  l'on  désigne  par  R, 
R'  les  deux  rayons  de  courbure  au  point  considéré,  les  formules 
d'Olinde  Rodrigues  nous  donneront 


=  +  H  =  =» 


(0 


S  +  B==<. 


Ï^-H'ï 


J.-,  -^^JTT^"' 


On  a  d'ailleurs 

i'Jc  de  ^  do'  de'  _^  de'  de"  _  ^ 
\  du  dv       du.  di>       du.   du 

^^'                             j  àx  àx       dy  dy        dz  dz 

(   au  ds>        du  dv         du  de    ~  "' 

Nous  poserons,  pour  abréger, 

1 

l 

\ 

\^-m-m'-m- 

V'-m-m<t)'' 

=-(£)■- (l)'-(l)'^ 
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on  aura  évidemment 

et  l'on  obtiendra  pour  l'élément  linéaire  de  la  surface  (S)  l'ex- 
pression 

Cela  posé,  considérons  une  surface  (S')  infiniment  voisine  de  (S); 
la  normale  en  un  point  M  de  (S)  rencontre  (S')  en  un  point  M'. 
Désignons  par  \  la  distance  MM'  ;  la  surface  (S')  sera,  évidemment, 
définie  si  l'on  donne  "X  en  fonction  de  m  et  de  c,  et  les  coordonnées 
X,  Y,  Z  d'un  point  de  (S')  seront  déterminées  par  les  formules 

X-a^  +  cX,        y  r^y  +  c'X,        Z=  i^c"l, 
qui  donnent 

l  'du  '  dv 

(5)  I  dY  =(l  —  K)'^du  ^(\  —  K')^dv  -^  c' dl, 
■    '  J  ~  'au.  ^  '  àv 

On  en  déduit,  pour  l'élément  linéaire  de  (S'),  l'expression 

(6)  ds'^  =(X  — R)!e^(/fi2-v().  — R')2^2d<.2-i-di2 
et,  pour  l'élément  superficiel, 


183,  Supposons  maintenant  que  l'on  considère  une  portion 
de  (S)  limitée  par  un  contour  (C)  et  que  l'oa  veuille  comparer 
l'aire  de  cette  portion  à  ceUe  d'une  surface  infiniment  voisine  (S') 
passant  par  le  même  contour.  Alors  X  devra  être  une  fonction 
infiniment  petite  s'annulant  en  tous  les  points  de  (C).  L'aire  de 
(?)  sera  représentée  par  l'intégrale  double 


JJ        \        ivl        K'/V  ,.(»-R).      eH}.-K)' 
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étendue  à  toutes  les  valeurs  de  u,  v  correspondaiiL  aux  points 
de  (S)  situés  à  l'intérieur  de  (G)  ;  et  cette  aire,  développée  suivant 
les  puissances  de  la  quantité  infiniment  petite  qui  entre  en  facteur 
dans  y.,  pourra  s'écrire 

[  S=    f  fEGdudi'-   C  C  EG\(-^-  +  ~\dudi' 

les  termes  négligés  étant  du  troisième  ordre  seulement.  Si  l'ou  l'ait 
X  ::=  o,  on  trouve  l'aire  de  (S).  L'accroissement  de  l'aire  quand  on 
|>asse  de  (S)  à  (S')  sera  donc  déterminé  par  la  formule 

au  même  ordre  d'approximation  que  précédemment. 

Il  résulte  immédiatement  de  là  qu'il  faut,  pour  qu'une  surface 
soit  mlnima,  que  la  somme  de  ses  rayons  de  courbure  principaux 
soit  niiUe  en  chaque  point.  En  effet,  supposons  qu'il  en  soit  autre- 
ment et  prenons  pour  X  une  expression  de  la  forme 


-i)^-- 


a  étant  une  fonction  de  m  et  de  y  qui 
points  du  contour  (C)  et  m  une  consti 
pression  {9)  de  AS  prendra  la  forme 


annuler  en  tous  les 
liment  peùte.  L'cx- 


4S 


-^„.//EG,.(i  +  -L)%;„A, 


les  termes  négligés  étant  de  l'ordre  de  m^.  L'iiitégrale  précédente 
n'est  pas  nulle,  puisque  tous  ses  éléments  ont  le  même  signe.  Ou 
peut  donc  prendre  m  assez  petit  pour  que  les  termes  négligés,  qui 
sont  de  l'ordre  de  m^,  soient  plus  petits  que  le  précédent  et,  par 
conséquent,  pour  que  chaque  élément  de  AS  ait  le  signe  de  —  m. 
Eli  donnant  à  th  le  signe  positif,  on  trouvera  pour  AS  une  valeur 
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négative;    on   obtiendra  donc  une  surface    dont    l'aire  sera  plus 
petite  (jiie  celle  de  (S). 

Ainsi  la  première  condition  pour  que  l'aire  de  (S)  soit  la  plus 
petite  possible  est  que  la  somme  des  rayons  de  courbure  prin- 
cipaux soit  nulle  en  chaque  point  de  la  surface,  ou,  ce  qui  est  la 
même  chose,  que  l'indicatrice  soit  partout  une  hyperbole  équi- 
lalère.  L'usage  a  prévalu  d'appeler  surfaces  minima  toutes  celles 
qui  satisfont  à  cette  condition;  mais  la  méthode  que  nous  avons 
suivie  montre  bien  que,  si  elle  est  nécessaire,  elle  ne  sera  pas 
toujours  suffisante.  Faisons  eu  effet  R'=;  ~R  dans  la  formule  (g); 
l'expression  de  AS  deviendra 


(io> 


-,a-[-^- 


/'}\\ 


les  termes  négligés  étant  du  troisième  ordre  par  rapport  à  1;  et  il 
faudra  que  l'intégrale  double  qui  figure  dans  le  second  membre  de 
cette  formule  soit  positive  quand  on  y  substituera  une  fonction 
quelconque,  assujettie  seulement  à  s'annuler  en  tous  les  points  du 
contour  de  (S).  Nous  reviendrons  plus  loin  sur  cette  condition 
supplémentaire  et  nous  nous  attacherons  d'abord  à  la  détermina- 
tion des  surfaces  pour  lesquelles  la  somme  des  rayons  de  courbure 
est  égale  à  zéro. 

186.  JVous  venons  de  voir  que  l'on  peut  les  définir  encore  en  re- 
marquant que  l'indicatrice  est  une  hyperbole  équilalère  ou  qiie 
les  lignes  asymptotiques  se  coupent  à  angle  droit.  Il  y  a  avantage 
à  énoncer  la  propriété  caractéristique  des  surfaces  minima  sous  la 
forme  suivante  :  Les  deux  familles  de  lignes  de  longueur  nulle 
tracées  sur  la  surface  doivent  former  un  réseau  conjugué.  On 
sait  en  effet  que  l'hyperbole  équilatère  est  la  seule  conique  ad- 
mettant pour  diamètres  conjugués  les  deux  droites  de  coefficients 
angulaires  +  i  et  —  ('. 

Ce  point  étant  admis,  prenons  comme  variables  indépendantes  a. 
et  fl  les  paramètres  de  ces  deux  systèmes  de  lignes  de  longueur 
nulle.  Puisqu'elles  forment  un  réseau  conjugué,  les  coordonnées 
rectangulaires  x,   y,    z   seront  trois  solutions  particulières  d'une 
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crmationde  la  forme 


â^d^       ^ài       ^rf§ 


eL  de  plus,  par  suite  du  choix  particulier  de  a  et  de  [i, 

Les  formules  (i  i)  et  (12)  expriment  évidemment  toutes  les  con- 
ditions résultant,  et  de  la  définition  de  la  surface,  et  du  choix  deb 
coordonnées. 

Or,  si  l'on  différentie  la  première  des  équations  (i  2)  par  rapport 
à  p,  la  seconde  par  rapport  à  a,  et  que  l'on  remplace  les  dérivées 
secondes  par  leurs  valeurs  tirées  des  équations  (1 1),  on  trouvera 


Ida:  dx        ày  dy        ^^  ^^\  >.   _ 
l^SÏ  dp  "^  5«  d^  "^  ^  dp/  ' 

/ dx  dco       ày  dy       dz  àz\      _ 
(,d7  dp  ■*■  dï  dp  ■''^  dpy'      ^''' 

Comme  on  ne  peut  avoir 

dx  dx        ày  ày        as  àz  _ 

sans  quoi  l'arc  de  toute  courbe  tracée  sur  la  surface  serait  nul,  il 
faut  que  A  et  B  soient  nuls  ;  les  équalions  (i  i)  se  réduiront  aux 
suivantes 
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(loûl  l'intégration  est  immédiate  et  nous  donne 

Mais,  pour  que  ]es  équations  (12)  soient  satisfaites,  il  faiil  que 
l'on  ait 


(il) 


Les  formules  (i3)  nous  montrent  que  les  surfaces  minîma 
appartiennent  à  la  grande  classe  des  surfaces  que  nous  avons 
déjà  considérées  {Liv.  I,  Ch.  IX)  et  qui  peuvent  être  engendrées 
de  deux  manières  différentes  par  la  translation  d'une  courbe. 
?sous  reviendrons  plus  loin  sur  cette  interprétation  géométrique 
des  formules  (i3)  et  nous  indiquerons  tout  le  parti  qu'en  a  tiré 
M.  Lie. 

187.  Comme  on  peut,  sans  changer  le  système  de  coordonnées, 
substituer  à  a  et  à  ^  des  fonctions  quelconques  de  ces  variables, 
on  pourra  toujours  supposer 

On  déduira  alors  des  formules  {i4) 

/;(a)  =  Vi-/i=(«),      -?.'(?)  =  W'  +  9?in 

et,  si  l'on  supprime  les  indices,  les  formules  ((3)  prendront  la 


z  =  if  v/7^7h^  rfî  ^  if  s'T^ÏHf)  d% 


qui  est  due  à  Monge  { '). 


(')  Analyse  appliquée  à  la  Géométrie,  p.  in.  La  ractliode  par  laquelle  nous 
avons  obtenu  les  équations  finies  de  la  surface  miiiima  laisse  de  côté,  comme  la 
plupart  de  celles  qai  ont  été  employées,  le  cas  exceptionnel  où  les  deuï  systèmes 
de  lignes  de  longaeur  nulle  sont  confondus  dans  toute  l'étendue  de  la  surface. 
Alors,  nous  l'avons  déjà  vu  (n-  116),  !a  surface  sera  une  dévcloppablc  imaginaire 
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Legendre  et  Monge  ont  aussi  développé  une  autre  i 

résoudre  les  équations  (i4)-  Supposons  que  l'on   ait  obtenu  i 
fonctions  satisfaisant  à  ces  équations  et  posons 


1  donnera 


Si  l'on  prend  comme  nouvelles  variables  a,  et 
toujours  donner  à/,'(a),  f\{^)  les  formes  suivantes 


/;(")-/■(",)? 


?',(?)=-- ?'<!î07 


et  les  formules  {i3)  deviendront  alors 

»-  /'(«.)   +7'(P.). 

r-"i/'(».) -/(".) +  ?.ï'(?.)-ï(?.), 

Il  y  a  encore  des  quadratures  à  effectuer.  Voici 
jjendre  les  a  fait  disparaître.  En  intégrant  par  parties,  on 


it  Le- 


Si  donc  on  pose 


tdci 


/(".)-(! 


««■'F-(.,), 


les  formules  seront  débarrassées  de  tout  signe  d'inté 


On 


1  cercle   de   l'infinE;    elle   doit  être  consi 
lie  satisfait  à  l'équation  du  premier  ordre 


et,  par  suite,  on  le  vérifiera  aisén 

(. +î')r 

qui  caractérise  les  surfaces  mioin 
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les  trouvera  dans  le  Mémoire  de  Lcgcndre  et  duns  le  Traité  de  La- 
croix(l.  II,  p.  627). 

188.  Mais  la  solution  la  plus  élégante  des  équations  (i4)  est 
celle  qui  a  été  indiquée  par  M.  Enneper  (  '  )  et  complètement  dé- 
veloppée pour  la  première  fois  par  M,  "Weîerstrass  dans  les  articles 
déjà  cités  [p.  280]  des  Monatsberichte. 

Posons 

la  première  des  équations  (i4)  nous  donnera 

et  par  suite  les  rapports  des  trois  dérivées  /,',  /J,  f'^  seront  déter- 
minés par  les  formules 

u  est  évidemment  une  fonction  de  a,  Nous  pouvons  par  con- 
séquent, en  écartant  le  cas  exceptionnel  où  u  serait  une  constante, 
représenter  la  valeur  commune  des  rapports  précédents  par 

Woiis  aurons  alors 

/i(»)-  j/(.-~«').f( ..)*., 

/,(»)=     fui(u)da. 
On  trouverait  de  même,  en  posant 


(')  Enne?er  (A,),  Analytisch-geometrische  V'ttei'suohungen  {Zeitschrift fur 
Mathematik  und  Physik,  t.  IX,  p.  107;  1864). 
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et  en  siiivant  une  méthode  analogue  pour  ee  qui  concerne  p, 

Les  formelles  qui  délinissent  Iti  surface  seront  alors 

i  «=;/('-"")#(«)*'-^;/('-''î)i'.(»i)<'".. 
(.-)  !j.  =  ij(r +  «■).*(■.)<(« -!/(.+  . <!)*,(.■,)</«„ 

II  suffira  de  remplacer  ir(w)  par  la  dérivée  troisième  d'uiie  fonc- 
tion/{  m)  de  u,  et  de  même  Jr, («i)  parla  dérivée  troisième  d'une 
fonction  /,  (h,  ),  pour  obtenir  les  formules  suivantes,  débarrassées 
de  toute  quadrature, 

,i.'ii^/-(„)^,-„/'(«)*i/(«) 

^  »/•(») -/(")^  »./;(".) -/;(».). 

qui  ont  été  données  par  M.  Wejerstrass, 

189.  Avant  de  poursuivre  l'application  des  formules  précédentes, 
nous  remarquerons  qu'elles  laissent  de  côté  le  cas  où  l'une  des 
quantités  u,  u,  définies  par  les  formules  (i5)  ou  (|6)  ne  pourrait 
être  choisie  comme  variable  indépendante  et  se  réduirait  à  une 
constante.  Supposons,  par  exemple,  que  «  soit  constante.  On  aura 
alors 

£(J0  „    /.'(-)     _  /.'(^ 
■-»■       .'(i  +  i.-)         !«    ' 
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m  désigne  par  -0'(a)  la  valeur  commune  de  ecs  r 
iubstitner  aux  formules  (17)  les  suivantes  : 

»=    ^— 0(.)+i|'(,-BÎ)|,(,„)<i»„ 

j  .  i—~  «(«)  -  '-Jl,  +  »;)!f,(«,)  <(i.,. 


/- 


Les  courbes  u,  =  const.  seront  des  droites  parallèles  allant  ren- 
contrer le  cercle  de  l'infiai.  La  surface  correspondante  sera  donc 
un  cylindre  imaginaire  (  '  ). 

Si  u  et  «,  étaient  toutes  les  deux  constantes,  la  surface,  on  Je 
reconnaîtra  aisément,  se  réduirait  à  un  plan. 

190.  Après  avoir  signalé  ce  cas  exceptionnel,  revenons  aux 
formules  (i;;)  et  (i8).  Nous  allons  indiquer  d'abord  comment  on 
en  déduit  toutes  les  surfaces  algébriques. 

Si  les  fonctions  désignées  par/'(«), /i  («,  )  dans  les  formules 
(i8)  sont  algébriques,  la  surface  minima  correspondante  le  sera 
aussi.  Nous  allons  démontrer  la  proposition  réciproque  et  prouver 
que  la  surface  minima  ne  peut  être  algébrique  que  si  les  fondions 
/(«),/)  («1)  sont  algébriques. 

Les  formules  {17)  nous  donnent  les  relations 

da^        .ùy  dx         .  dy 


dont  les  premiers  membres  peuvent  être  calculés,  car  ils  se  rap- 
portent à  des  déplacements  effectués  suivant  les  lignes  de  lon- 
gueur nulle  de  la  surface;  p  gI  g  désignant  les  dérivées  partielles 
de  3,  les  équations 

(    dz  —  pda;  -\-  q  dy, 


i  surfaces  àe  cette  nature  sont  celles  qui  ont  été  signalée 
ime  II  de  la  Correspondance  sur  l'École  Pofytechniqut 
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déterminent  deux  systèmes  différents  de  valeurs  poi 
tîelles  t^x,  dy,  dz.  Soient 


ces  deux  systèmes  différents; 
soit  par  les  formules 


soil  pai 


cl  seront  par  conséquent,  dans  le  cas  qui  nous  occupe,  des 
Ibnclions  algébriques  de  x  et  de  y.  Réciproquement  x,  y  el,  par 
suite,  s  seront  des  fonctions  algébriques  de  u  et  de  «,.  Soit 

l'expression  de  l'une  quelconque  des  coordonnées-,  on  aura  une 
relation  algébrique 

F[o(«)+^,[«,),  ",   ">]=o. 

U  rcsnlte  de  là,  évidemment,  que  '^{it)  et  t>i(î'j)  seront  des 
fonctions  algébriques;  car  si,  dans  l'équation  précédente,  on 
donne  à  «(,  par  exemple,  une  valeur  numérique  quelconque, 
Ç)(k,)  prendra  noe  valeur  constante  et  il  restera  une  équation 
algébrique  déterminant  a(i(). 

En  appliquant  cette  proposition  aux  trois  coordonnées,  nous 
voyons  que  les  parties  de  leurs  expressions  qui  ne  dépendent  que 
de  u 


•  =  ^ /■(.)+  »/■(.. 

)-/(■■). 

p=i^/-(»)-. ■../■(.. 

)+.•/(»), 

,  =  ../■(«)-/(»), 

sont  des  fonctions  algéljriques  de  «;  il  ei 

:i  sera  donc  de 

la  combinaison 

.(i-u-)-hei(.  +  i.>)  +  i-;.. 

--»/(«)• 
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Comme  le  raisonnement   s'applique    également   à    la  fonction 
/,(u,),   la  proposition  de  M.  Weierstrass  est  complètement  dé- 


191.  Recherchons  maintenant  à  quelles  conditions  la  surface 
représentée  par  les  équations  {i^)ou{i8)  sera  réelle.  Considérons 
d'abord  les  formules  (17);  si  l'on  y  prend  pour  ^(u),  ii(u)  des 
fonctions  imaginaires  conjuguées  et  si,  de  plus,  les  intégrales  re- 
latives à  M  et  à  u,  sont  prises  suivant  des  chemins  imaginaires 
conjugués,  les  expressions  des  différentes  coordonnées  seront 
évidemment  réelles;  car,  à  chaque  élément  de  l'intégrale  relative  à 
u,  on  pourra  faire  correspondre,  dans  chacune  des  trois  formules, 
un  élément  imaginaire  conjugué  de  l'autre  intégrale,  j\ous  allons 
montrer  que  ces  conditions,  qui  sont  suffisantes,  sont  aussi  né- 


Reporions-nous  en  effet  aux  formules  {20)  à  (22).  Pour  tout 
point  réel  d'une  nappe  réelle,  on  pourra  supposer  que  les  deux 
systèmes  de  rapports  S^,  S^,  Sz;  S'x,  ^'y,  S'z  définis  par  les  for- 
mules (20)  se  déduisent  l'un  de  l'autre  par  le  changement  de  i  en 
—  i.  Par  suite  les  valeurs  de  u  et  de  W)  déduites  de  l'un  ou  l'autre 
des  systèmes  (21),  (aa)  seront  imaginaires  conjuguées. 

On  déduit,  d'autre  part,  des  formules  (17)  les  suivantes 

S;-;J:  =  #(„),      -fî  H- if  =  *,(,.,). 

du         au         ^  ôui         ôut  ^     ' 

Comme  les  premiers  membres  de  ces  relations  sont  imaginaires 
conjugués,  il  en  sera  de  môme  des  seconds.  Les  fonctions  t7(«), 
^,(it,)  doivent  donc  être  imaginaires  conjuguées,  ainsi  que  les 
arguments  u,  Ut- 

11  résulte  de  là  que  les  nappes  réelles  de  la  surface  minima 
seront  représentées  parles  équations 

/  ^  =  ^/  (i-«s)#(«)d«, 
(23)  7=^/i(i  +  Mï)^(«)rf«, 

j    S=S{.f2U^{u)du, 

le  signe  cR,  déjà  employé  (n"  126),  indiquant  que  l'on  prend  seu- 
lement la  partie  réelle  de  la  fonction.  Les  deux  variables  réelles 
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donL  dépend  la  position  du  point  sont  alors  la  partie  réelle  et  la 
partie  imaginaire  de  l'argiinient  u. 

En  ce  qui  eoncerne  la  recherche  des  surfaces  réelles,  les  for- 
mules (t8)  présentent  une  légère  difficulté.  Il  est  clair  que,  si  l'on 
y  substitue  pour  /(h),  /i(mi)  deux  fonctions  imaginaires  con- 
juguées, la  surface  correspondante  aura  des  nappes  réelles  que  l'on 
obtiendra  en  donnant  à  M  et  à  «,  des  valeurs  imaginaires  con- 
juguées; mais  la  proposition  réciproque  n'est  pas  exacte.  Pour 
que  la  surface  minima  soit  réelle,  il  n'est  pas  nécessaire  que 
/(«)  et  /i(«i)  soient  des  fonctions  imaginaires  conjuguées.  En 
eifet,  les  expressions  de  x,  y,  z  ne  changent  pas,  on  le  vérifie 
aisément,  si  l'on  y  remplace  f(u),  f\{ut  )  respectivement  par 


/(.. 

)  +  A(,- 

M^)-i-Bii 

;,  +  a=)  +  2Ca  =ç(«), 

/■(., 

)-A(i- 

«1)  +  Bt( 

;i+aî)-aCi.,  =  ç,(»,), 

A,  B,  C  désignant  des  constantes  quelconques.  En  admettant 
même  que /(m)  et/){r(|)  soient  des  fonctions  imaginaires  con- 
juguées, la  même  propriété  ne  saurait  appartenir  aux  fonctions 
Y(«),  tpi(H))  pour  toutes  les  valeurs  des  constantes  A,  B,  C.  Maïs 
on  peut  démontrer  que,  dans  le  cas  où  la  surface  minima  est 
réelle,  parmi  toutes  les  déterminations  possibles  du  système  des 
deux  fonctions /(«),/)(«,),  il  en  existe^toujours  une  infinité  pour 
lesquelles  les  deux  fonctions  sont  imaginaires  conjuguées. 
En  effet,  les  équations 

représentent  évidemment  une  surface  réelle;  et  pour  toute 
fonction /{«)  satisfaisant  à  l'équation 

(a5)  /"'(«)  =  #(«), 

les  différentielles  des  coordonnées  déduites  des  formules  (24)  sont 
identiques  à  celles  que  l'on  obtient  au  moyen  des  formules  (aS); 
par  conséquent  les  équations  (aS)  et  (24)  représentent  deux 
nappes  réelles  que  l'on  pourra  toujours  faire  coïncider  par  une 
simple  translation  imprimée  à  l'une  d'elles.  Ce  point  étant  admis, 
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substituons  à  la  place  de/(«),  dans  les  formules  {a4)î  la  fonction 
plus  générale  qui  satisfait  encore  à  l'équation  (25) 

Les  expressions  de  x,  y,  z  s'y  trouyeroni  augmentées  respecti- 
vement de 

-4éilA,     -4iilI5,    -4^51G. 

On  pourra  disposer  des  parties  réelles  des  consLanles  A,  B,  C  de 
manière  à  rendre  identiques  les  deux  surfaces  représentées  par  les 
formules  (23)  et  (24);  quant  aux  parties  imaginaires  de  ces  con- 
stantes, elles  demeureront  entièrement  arbitraires.  On  pourra 
donc,  sans  changer  la  surface,  substituer  à  la  Yaleur  obtenue  pour 
f{u)  l'une  quelconque  des  fonctions  comprises  dans  l'expression 
générale 

/(„)  +  ai{^  -  „i)  +  6(14-  „î)  ^  cm, 

où  a,  b,  c  sont  trois  constantes  réelles  quelconques. 

192.  Revenons  aux  formules  { aS).  Elles  établissent,  comme  l'a 
fait  remarquer  M.  Weierstrass,  le  lien  le  plus  étroit  entre  la 
théorie  des  fonctions  imaginaires  et  celle  des  surfaces  minima.  En 
effet,  à  toute  fonction  0{u),  ces  formules  font  correspondre  une 
surface  minima  réelle  dont  les  différentes  propriétés  donneront  la 
représentation  géométrique  la  plus  parfaite  et  la  plus  élégante  de 
toutes  les  relations  analytiques  auxquelles  la  fonction  donne  nais- 
sance. 

Cette  surface  minima  est  pleinement  déterminée  de  forme  et 
d'orientation,  mais  elle  peut  être  déplacée  parallèlement  à  elle- 
même,  si  l'on  ajoute  des  constantes  quelconques  aux  intégrales 
qui  figurent  dans  les  formules  (a^).  On  peut  donc  dire  qu'à  une 
fonction  0[  u)  de  l'argument  imaginaire  correspond  une  seule  sur- 
face minima,  mais  la  proposition  réciproque  n'est  pas  vraie  en 
général.  11  suffit,  pour  le  reconnaître,  de  remarquer  que  les  for- 
mules (21)  et  (22)  du  n°  190  nous  conduisent  à  deux  systèmes 
différents  de  valeurs  pour  u  et  «j  et,  par  conséquent,  à  deux 
valeurs,,  différentes  en  général,  pour  la  fonction  S{u). 

On  arrive  au  même  résultat  par  le  raisonnement  suivant.  Re- 
prenons les  formules  (17)  et  cherchons  sî  l'on  peut  leur  subsl.i- 
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tuer  d'autres  formules  semblables,  où  u  et  u,  soient  remplacées  par 
t^  et  c,  et  ê(u)^Si{ut)  par  d'autres  fonctions  ^{v),  (/((fi)-  Les  pa- 
ramèti'es  u  et  w,  étant,  comme  v  et  i?, ,  ceux  des  lignes  de  longueur 
nulle  de  la  surface,  il  faudra  que  f  soit  fonction  de  u  et  Vi  fonction 
de  i/|,  ou  bien  que  c  soit  fonction  de  m,  et  p)  fonction  de  u.  La 
première  hypothèse  nous  donnerait  évidemment 

^=«,         Oi^wn         fl'('')  =  ^('0>         ^{oi)  =  #.(«!). 
La  seconde  se  traduira  par  les  équations 

(l-MÎ)^i("i)'^«l=        («"C»)ffCO'^''. 


-;.'(-i)'   «")-iM-0' 


Si  l'on  se  borne  aux  surfaces  réelles,  on  voit  qu'à  une  mon 
face  minima  on  peut  faire  correspondre  les  deux  fonctions 


-iM-i)' 


qui  sont   différentes  en    général.  Nous  aurons  à   revenir  sur  ce 
point  très  Important,  pour  l'étudier  d'une  manière  détaillée. 
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CHAPITRE    III. 

LES    SUHFdCES    MIHIMA    F.H    COOIinOMNÉES 

Formules  relatives  au  plan  tangent  et  â  la  normale.  —  Nouvelle  méthode  d'inté- 
gration de  l'équation  aux  dérivées  partielles  des  surfaces  minima.  —  Équation 
de  ces  surfaces  en  coordonnées  tsngentielles  ordinaires.  —  Détermination  des 
fonctions  /(u),  /,(",),  ^("),  ffi{'<,)  quand  la  surface  est  donnée  seulement 
par  son  équation  en  coordonnées  tangentielles.  —  Lignes  de  courbure  et  lignes 
asjmptotiques,  théorème  de  M.  Michael  Robects.  —  Transformation  que  subis- 
sent les  fonctions /{!*), /,(«,),  ^(k),  ^,(u,)  quaod  on  effectue  un  changement 
de  coordonnées.  ^  Détermination  de  toutes  les  surfaces  minima  qui  sont  des 
surfaces  de  révolution,  des  hélicoïdes  ou  des  surfaces  spirales. 


193.  Après  avoir  Indiqué  les  formules  qui  définissenl  les  points 
delà  surface  minima,  noirs  allons  étudier  celles  qui  concernent 
le  plan  tangent  et  la  normale. 

Soient  c,  c',  c"  les  cosinus  directeurs  de  la  normale.  Ils  seront 
définis  par  les  équations 

I        àa:  ,dy  ^  àz     _ 

)       **"  ^"  '■'" 

1      ^         ,^         „dz_  _^ 

{     au,  àui  au, 

Si  l'on  remplace  les  dérivées  de  X,  y,  z  par  leurs  valeurs  tirées 
des  formules  (17)  [p.  289],  on  trouvera,  en  attribuant  un  sens  dé- 
terminé à  la  normale, 

^    l  -H  UU,  '  ~      [  -!-  i(«,  '  I  -I-  UUy 

Si  l'on  écrit  l'équation  du  plan  tangent  sous  la  forme 
(3)  (u+«,}X-4-.-(«.-«)Yh-(««,-.)Z  +  ?=o, 

on  aura 

^  (=(«-+-  o,)aT  -t-  i{,ii—u)y  -h{uu,  —  i)z. 

En  substituant  à  la  place  de   œ,  y,  z  leurs  -valeurs  déduites  des 
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mêmes  formules  (17),  on  aura 


(4)  -l=j"{u~'j.){i-\-^Ui)g{^)d^-^  f  \u,-^,){i^a,uC)M^i)da, 

les  intégrales  relatives  à  a  et  à  Kj  devant  être  prises  suivant  les 
mêmes  chemins  que  celles  qui  se  rapportent  à  m  et  à  «).  Si,  pour 
ne  pas  avoir  de  quadrature,  on  emploie  les  formules  (18),  on  trou- 


(5)       ?  =  .«,/(«)+^,./,(«o-('-i- "".)[/'(«)-/;(».)]■ 

19-4.  Les  variables  u,  «j,  Ç  constituent  ce  système  particulier 
de  coordonnées  tangentielles  que  nous  avons  étudié  au  Cha- 
pitre VII  du  Livre  précédent.  Avant  de  continuer,  nous  montre- 
rons que  les  formules  établies  (n"  165),  relativement  à  ce  système 
de  coordonnées,  permettent  de  déterminer  toutes  les  surfaces  mi- 
nima  par  une  méthode  qui  revient,  au  fond,  à  celle  de  Legendre. 

Reprenons,  en  effet,  ces  équations  en  y  remplaçant  a  par  m,  p 
pari/).  D'après  la  première  des  formules  (33)  [p.  246]  qui  fait 
connaître  les  rayons  de  courbure  de  la  surface,  nous  recon- 
naissons immédiatement  que  l'équation  aux  dérivées  partielles 
des  surfaces  minima  sera 

/;,  q,  s  désignant,  suivant  l'usage,  les  dérivées  de  ^.  Cette 
équation  aux  dérivées  partielles  s'intègre  par  les  procédés  régu- 
liers et,  en  particulier,  par  la  méthode  de  Laplace;  mais  on  peut 
encore  opérer  comme  il  suit  : 

Prenons  la  dérivée  seconde  du  premier  membre  par  rapport  à  (( 
et  à  «1  ;  nous  trouverons 

S  sera  donc  la  somme  d'une  fonction  de  u  etd'une  fonction  de  «(. 
D'ailleurs,  en  différentiant  l'équation  (6)  par  rapport  à  m  ou  par 
rapport  à  «i,  on  obtient  les  deux  équations 


i'-a-«.)s- 
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qui  permettent  de  calculer  r  et  t  quand  s  est  connue.  On  pourra 
donc  trouver  p  ^t  q  par  l'intégration  de  deux  différeiitielles  à 
deux  variables. 

licrivons  s  sous  la  forme 

(8)  ï  =/'(«)-«/"(«)+/;(«.)- «i/ï("0; 

nous  aurons,  on  verlu  des  équations  (7), 

et,  par  conséquent, 

[  p  ^  J (r  du  -'-  s  dui  ) 

-»/■(.<,)-. .,/;i..,!+..,/(B)-!i+"««i)/'(«) 

i  q  =  f{s  du  ^  t  dUi) 

\         =2/(w)-«/'(«)^w/i(w,)-(|..-««,t/l'(".)- 

Il  est  inutde  d'ajouter  aux  valeurs  de  jO  et  de  ^  des  constantes 
que  l'on  peut  toujours  supposer  réunies  à /(ri)  et/,  {u\).  Si  l'on 
porte  ces  valeurs  de  p  et  de  q,  jointes  à  celles  de  s,  dans  l'équa- 
tion (6),  on  retrouve  précisément  la  valeur  de  ^  donnée  par  la 
formule  (5). 

193.  L'équation  (;})  doit  être  regardée  comme  réquatioji  de  la 
surface,  écrite  dans  un  système  particulier  de  coordonnées  tangen- 
tiellea;  mais,  si  l'on  prend  l'équation  du  plan  tangent  sous  sa 
forme  la  plus  générale, 

LX  -v-VY    :-WZh-P  =■■=  n, 

on  peut  aussi  obtenir  la  relation  entre  U,  V,  W,  P,  qui  caractc- 
rise  les  surfaces  minima. 

En  identifiant  l'équation  précédente  avec  la  suivante 

X(a  +  ,„)tiY(«, -»)+Z(,..„^-.0-h?--.o, 

on  trouve,  en  effet, 


_  ±/Ui^V'- 


»)- 
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et,  par  conséquent, 


"  = 

U  -+-  iY 

n  —  \\' 

».= 

U- 
H- 

-(V 

-  w' 

Il  dé 

signât 

aie 

radical 

H  = 

±^/U 

!  +  V^  -^ 

W^ 

Portons 

ces 

valeurs  dan 

sl'éq 

iiati 

on  ( 

'5). 

1  (5),  noTis  trouverons 

Si  l'on  suppose  la  surface  réelle,  les  fonctions  /  et /j  seront 
imaginaires  conjuguées.  Posons 


Fi  et  Fi  étant  k  partie  réelle  et  la  partie  imaginaire  de  /.    On 
obtiendra,  par  un  calcul  facile,  l'équation 


d'où  les  imaginaire 
employer  la  forme 


,VP.-.,„..V.-:..W.,(*-^). 


qui  a  été  donnée  par  M.  Weierstrass  (article  cité,  p.  Gaa). 
Supposons,  par  exemple, 

on  aura 

,,        Ll=  — 3UV2  „        _V3-i-3VU^ 


(I1-VV)= 


Pour/(H)  ^=  ;;'",  on  aurait 


iH-'wrTK"  +  ''0'—H-(u-vi)-']. 


y  Google 


196.  Nous  présenterons  encore  une  remarque  sur  l'équation  en 
coordonnées  tangentielles  des  surfaces  minima.  Écrivons-la  avec 
les  variables  u,  ^;^,  Ê;  les  formules  {9)  nous  permettronl  sans 
difficulté  d'obtenir  les  fonctions  î^(m),  ^1  («i  )  relatives  à  la  sur- 

il  suffira  donc  de  calculer  les  dérivées  secondes  r  el  t  et  d'éli- 
miner ^  au  moyen  de  l'équation  de  la  surface  pour  obtenir  les 
équations  qui  donnent  les  deux  fonctions  #(«),  ^i(iii). 
Considérons,  par  exemple,  l'iiclieoïde 

z  =  arciang^, 

dont  l'équation  en  coordonnées  tangentielles  est 


si  l'on  remplace  U,  V,  W,  P  par  leurs  expressions  en  fonction 
des  variables  u,  u,,  ?,  elle  deviendra 


l=(uu 

i-i) 

arctang/ 

u-u,- 

^- 

-  ih 

On  aura  Ici 

/■-  ^' 

H-   UH,} 

t  =  - 

■  Mi-^i 

'JiLl 

■J.U'            ' 

■iU\ 

>t,  par  conséqut 

mt. 

H' 

■0=—,' 

5i(i(, 

)=—. 

(;)• 


La  détermination  des  fonctions  /(«),  ft(ui)  correspondantes  à 
une  surface  minima  donnée  peut  aussi  être  obtenue,  mais  d'une 
manière  moins  simple. 

La  combinaison  des  formules  (5)  et  (  10)  nous  donne  la  relation 
nouvelle 

+  2M([-r-Mt*,)/i(Mi)— ('-^-«"OVI'("l)■ 
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Si  l'on  donne  à  «,  une  valeur  constante  quelconque  a,,  le  second 
membre  devient  égal  à  2/(«)  augmente  d'un  poljnômc  du  second 
degré  en  u.  On  aura  donc 

P  désignant  un  polynôme  du  second  degré  en  u. 
De  même,  on  pourra  prendre 

Écrivons  P  et  P)  de  la  manière  suivante  : 

!*(«)=   A(i- «2)-^  Iît(i-i- «')^3Cw, 

En  Bubsliluant  les  expressions  de/(zi)  et  de/,  (h,)  dans  l'expres- 
sion de  ^  donnée  par  îa  formule  (5),  on  trouvera  un  résultat  de  lii 


+  a(B  +  B0t(«,-«)+2(C^-C,)(""i-'), 

où  le  premier  membre  sera  complètement  connu.  Cette  identité 
permet  évidemment  de  déterminer,  autant  qu'elles  peuvent  l'être 
(n"  191),  les  constantes  A,  A,,  ...  et  par  suite  les  fonctions /(m), 
f,(u,).  S'il  s'agit  d'une  surface  réelle,  on  pourra  supposer  a  et 
a,  imaginaires  conjugués  et  prendre 

Ai  =  A,        B|  =  B,        C,  =  C; 

tes  valeurs  de  A,  B,  G  seront  alors  réelles. 

En  appliquant  celte  méthode  à  l'hélicoide,  on  obtiendra  les 
expressions  suivantes  : 

pour  l'un  des  systèmes  de  valeurs  de/(H)  et  de/i(«i). 

197.  L'équation  en  coordonnées  tangentielles  obtenue  pour 
les  surfaces  minima  conduit  à  la  détermination  la  plus  simple 
des  lignes  de  courbure  et  des  lignes  asymptotiques  de  ces  surfaces. 
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Lorsqu'on  emploie  les  variables  u,  Ui,^,  l'équation  différentielle 
des  lignes  de  courLiirc  prend  la  forme  (n"  163) 
!•  da^  —  t  dul  =  o. 
Remplaçons  /■,  ;  par  leurs  valeurs  (g)  et  nous  aurons 
Sf(u)  du^—  ^i(u,)du]  =  o. 

Les  lignes  de  eourburc  s'obtiennent  donc  par  des  quadratures 
et  ont  pour  équation 

(i^)  ./  \/j(u)duz=^J  \/ ^iiuij  du,  =  const, 

cette  équation  déterminera  le  signe  qu'il  faut  attribuer  au  radical 
pour  chacune  des  lignes  de  courbure  et  les  formules  (33)  [p.  24'î] 
nous  donneront  les  coordonnées  X,  Y,  Z  du  centre  de  courbure 
et  le  rayon  principal  R  correspondant  à  la  ligne  de  courbure  consi- 
dérée. On  a  ainsi 


X,  j',  z-  étant  les  coordonnées  rectangulaires  du  point  de  la  sur- 
face. 

L'équation  différentielle  des  lignes  asymptotiques  s'obtient 
également  sans  difficulté,  soitavec  les  coordonnées  ponctuelles,  soit 
avec  les  coordonnées  tangentielles.  Si  l'on  emploie,  par  exemple, 
Téqualion  (35)  que  nous  avons  donnée  [p.  246]  relativement  au 
système  {u,  «,,  S) 

(1  +  uic,)(r  du^-h  s,s  dridu,-!-  f  du\)-i-  o.dudiiyi^  —pu  —qui)  =  o, 

le  coefficient  de  duduy  sera  nul  en  vertu  de  l'équation  aux  dé- 
rivées partielles  de  la  surface,  et  il  restera 

S(i<.)du^-\-gi{Ui)du\  =  (,. 
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On  voit  que  les  lignes  asymptotiques  se  déterminent  encore  par 
des  quadratures  (  '  ). 

On  a  pour  leur  équation  en  termes  finis 

()6)  /v'jî{«)rfM±i/\/ii(«i)rf«i=coRSt., 

et  les  quadratures  sont  celles  qui  figurent  déjà  dans  l'équa- 
tion des  lignes  de  courbure. 

Pour  obtenir  des  surfaces  minîma  algébriques  dont  les  lignes 
de  courbure  et  les  lignes  asymptotiques  soient  algébriques,  il 
suffira  donc  de  connaître  deux  fonctions  algébriques  /(«), /,(»,) 
telles  que  les  quadratures  suivantes 

S^f\^)  du,         f^TfW)  du, 

soient  aussi  algébriques. 

Lorsque  la  surface  est  réelle,  les  équations  des  lignes  de  cour- 
bure peuvent  s'écrire 

et  celles  des  lignes  asymptotiques 

S^Jsjii{_u')dii.=  consl.,         ^§\i~i${u)dii.  =  co\^%\.. 

198.  Les  formules  relatives  aux  coordonnées  tangentielies  per- 
mettent de  résoudre  simplement  une  question  essentielle  et  de 
reconnaître  comment  se  transforment  les  fonctions /(i*),  /)  (h,  ), 
ii^ii.),  i\{u,)  quand  on  effectue  un  changement  de  coordonnées 
ou,  ce  qui  est  la  même  chose,  quand  on  déplace  la  surface  en  con- 
servant les  axes. 

Supposons  d'abord  que  Ton  soumette  la  surface  à  une  transla- 
tion dont  les  composantes  soient  1,    [a,   v.   inéquation,    du    plan 


{')  La  i!i5  terrai  nation  des  ligoes  de  courbure  el  des  lignes  asymptotiques  est  due 
à  M,  Micliael  Roberts  qui  l'a  donnée  dans  un  Mémoire  Sur  la  surface  dont  les 
rayons  de  courbure  sont  égaux,  mais  dirigés  en  sens  opposés,  inséré  en  i84â 
au  Journal  de  Ltouville,  t.  XI,  i"  série,  p.  3oo.  Ce  beau  travail  contient  aussi 
des  recherches  sur  l'aire  de  la  surface  ainsi  que  sur  la  surface  minima  réglée 
laplus  générale. 
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(;i-h«,)X4-i["i~")Y  + (""1-1)2  ^î  =  f' 
deviendra 

(  U  -h  H,  )X  -1-  /(,«!  -   «)  ï  _  (,mi  _  ,)Z  ^  ï'  =   O, 

^'  ayant  pour  valeur(tt"  167) 

On  obtiendra  cette  nouvelle  valeur  de  ^'  en  siiLstiluanr,  aux 
fonction  s /(((),  /,(u,)  les  suivantes 

qui  sont  imaginaires  conjuguées  sif{ii.),f,{u,)  le  sont  aussi.  Les 
valeurs  des  fonctions  ^(m),  ^i{u,)  ne  seront  pas  changées,  comme 
cela  était  évident  (TjDriori. 

Imaginons  maintenant  que  l'on  imprime  à  la  surface  une  rota- 
lion  quelconque  autour  de  l'origine  des  coordonnées.  Un  point 
quelconque  M  de  la  surface  viendra  occuper  une  certaine  position 
M'.  Soii 

(  ^  _^  ^.  )X  +  (■(".  -  ")  V  +  {.^,  -  ,}Z  ^  k'  --.  o 

l'équalion  du  plan  tangent  en  M'.  On  aura  (n"  167) 

Si  l'on  désigne  par^{c),  ^i(fi)  les  fonctions  analogues  à/(«), 
/i'(wi)et  relatives  à  la  surface  déplacée,  ^'aura  pour  expression 

et  l'on  aura  à  déterminer  g{^),  gi(^i)  par  la  condition 
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Pour  déduire  de  cette  équation  les  expressions  des  fonctions 
K*"))  5'i  (''')'  on  pourrait  appliquer  la  méthode  générale  du  n"  196; 
nais,  avec  quelque  attention,  on  aperçoit  la  solution  suivante 

)Li  S  désigne  le  déterminant  de  la  substitution 


el  que  l'on  vériliera  aisément.  Si  l'on  remplace  u  et  h,  par  leuis 
expressions  en  t',  v^,  on  aura 

.(^.<'.'=^^/.(t»^5?)- 

199.  La  question  que  nous  nous  étions  proposée  est  ainsi  com- 
plètement résolue;  car,  pour  obtenir  les  résultats  relatifs  au  dé- 
placement le  plus  général,  il  suffira  de  considérer  ce  déplacement 
comme  résultant  d'une  translation  quelconque  et  d'une  rotation 
autour  de  l'origine  des  coordonnées,  et  d'appliquer  successivement 
les  formules  (17)  et  (20).  linons  reste  seulement  à  examiner  ce  que 
deviennent  les  fonctions  #{«),  #){«))  après  le  déplacement  le  plus 
général  et,  pour  cela,  il  suffira  de  différentier  trois  fois  par  rapport 
à  c  ou  àK|  les  équations  précédentes  {20).  On  obtient  ainsi,  en  dé- 
signant par  <](*');  î)i{''i)  '^^  dérivées  g"'{v),  g"[{'^\),  les  équations 


(„,_„,,).  -'■v"w-^^^„,,j." 


qui  font  connaître  de  la  manière  la  plus  simple  la  forme  nouvelle 
des  fonctions  -?(«),  ^,(«|).  11  est  aisé  d'en  déduire  quelques  re- 
lations qui  serviront  de  vérification  à  nos  calculs. 


D.—  I. 
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Si  l'on  lient  compte  de  l'iclenLité 

on  (lt;iUiira  des  formules  précédentes  la  retation 

(|ue  nous  aurions  pu  écrire  a  priori,  puisque  chacun  des  de«: 
membres  doit  représenter  quatre  fois  le  carré  do  rayon  de  cour 
hure  principal. 

D'autre  part,  on  a 


pyr  conséquent  les  formules  (21)  conduisent  aux  relalions  sul- 

et  l'on  reconnaît  ainsi  que  les  équations  différentielles  (i4)  et  (16) 
des  lignes  de  courbure  et  des  lignes  asjmplotiques  ne  subissent 
aucun  changement  de  forme  lorsqu'on  effectue  la  transformation. 

200.  Nous  allons  donner  une  application  des  résultats  précé- 
dents en  cherchant  toutes  les  surfaces  mininia  qui  sont  en  même 
temps  des  hélicoïdes  ou  des  surfaces  de  révolution.  Il  suffira  évi- 
demment d'exprimer  qu'il  existe  un  déplacement  hélicoïdal  con- 
tinu  dans  lequel  la  surface  cherchée  ne  cesse  pas  de  coïncider  avec 
elle-même.  Prenons  pour  axe  des  5  l'axe  de  ce  déplacement  qui 
est  aussi  celui  de  l'hélicoïde.  Si  l'on  fait  tourner  la  surface  d'un 
angle  fini  9  autour  de  cet  axe,  les  formules  (18)  prendront  ici  la 
forme  très  simple 

qui  convient  à  ce  déplacement  (n"  28)  et  l'on  aura 

_,(p  .(I 

m  —  e      ^         11  =  0,         mii=e   ^,         «0—0. 

En  substituant  ces  valeurs  des  coiisLaïUes  dans  les  formules  ('>-i), 
on  trouvera 
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LES    SURFACES   JUIMMA    ES    COOnDONNÉES    T ANGENTIELI.E9.     3(17 

et  ces  expressions  de  Çi^),  G'i  ("i  )  ^'^  seront  pas  changées  si  l'on 
imprime  à  la  surface  dans  sa  nouvelle  position  la  translation  pa- 
rallèle à  l'axe  des  s  qui  l'amène  à  coïncider  avec  sa  position  pri- 
mitive. On  devra  donc  avoir 


(/(,:)  =..f(,-), 

5,(.,)-*,(»i 

>; 

par   suite,    ^(i-),    .^,(1-,)    devr. 

ont    satisfaire    n 

îspe 

ctivement 

équations  fonctionnelles 

#(,)=. f(^.-»).-"«, 

*,(«,)  =  *(. 

,.'•) 

.«"«, 

et  cela,  pour  toutes  les  valeurs  de  6. 

Ces  équations  expriment  que  les  produits  v^^(ç),  c,^i(f,)  de- 
meurent invariables  quand  on  y  remplace  v,  ç,  respectivement 
par  fe~'^,  i^e'^  et  sont,  par  conséquent,  constants.  On  pourra 
donc  poser 

«  et  œ  désignant  deux  constantes  qui  seront  réelfes   si  la  surface 
est  réelle. 

Les  liélicoïdes  qui  correspondent  à  ces  valeurs  de  ^(u),  ^i(u,) 
sont  ceux  qui  ont  été  obtenus  par  M.  Scherk  et  dont  nous  avons 
donné  l'équation  au  n"  180.  Nous  les  retrouverons  plus  loin.  La 
surface  minima  de  révolution,  qui  est  l'alysséide  déjà  étudiée  au 
n"  66,  correspond  à  la  valeur  o  de  a;  l'hélieoïde  gauche  à  plan 
directeur  correspond  (n°  196)  à  la  valeur  -  de  la  même  constante. 

201.  Cherchons  encore  toutes  les  surfaces  minima  qui  rentrent 
dans  la  classe  des  surfaces  spirales  signalées  au  n"  89  et  décou- 
vertes par  M.  Maurice  Lévy.  Ces  surfaces,  nous  l'avons  vu. 
jouissent  de  la  propriété  de  reprendre  leur  position  initiale  si  on  les 
fait  tourner  d'un  angle  quelconque  B  autour  de  leur  axe  et  si  on 
les  soumet  ensuite  à  une  transformation  homothétique  dont  le 
pôle  est  sur  cet  axe  et  pour  laquelle  le  rapport  de  similitude  est 
e"^,  a  désignant  une  constante.  Si  l'on  a  pris  pour  axe  des  z  l'axe 
de  la  surface,  îl  faudra  donc  que  la  fonction  (f(c)  relative  à  la  po- 
sition nouvelle  que  prend  cette  surface,  après  la  rotation  d'angle 
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6,  soit  égale  à 

En  appliquant  it;i  les  formules  (a3),  on  aura  l'équation  fonc- 
tionnelle 

Posons 

on  devra  avoir 

Si  donc  on  prend 
il  viendra 

et,  par  conséquent,  ).(c)  sera  une  constante. 

On  a  donc 
(35)  .?(.)=(A-hBO''-^+"'; 

on  trouvera  de  même 

(26)  .?i(pO  =  (A-BO''7=-'^'- 

Mous  laissons  au  lecteur  le  soin  de  vérifier  qu'à  ces  expressions 
des  fonctions  ^,  ^1  correspond  une  surface  qui  jouit  effectivement 
des  propriétés  que  nous  avons  recherchées.  Si  l'on  suppose  a^o, 
on  retrouve,  comme  il  fallait  s'y  attendre,  les  hélîcoïdes  du  nu- 
méro précédent. 
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[que  sur  le  plau  dans 


CHAPITRE   IV. 


Élément  linéaire  de  la  suvface  minim»  et  de  sa  représentation  sphériqu 
représentation  spliécique  réalise  an  tracé  géograpliique  de  la  surface 
sur  la  sphère.  —  Problème  de  Hinding,  —  Tracé  géograpliiqi 
lequel  les  lignes  de  courbure  sont  représentées  par  les  droites  parallèles  aux 
axes.  —  Théorème  de  Bour.  —  Recherche  des  surfaces  minima  à  lignes  de  cour- 
bure planes.  —  Surface  de  M.  O.  Bonnet.  —  Surface  de  M.  Enneper.  —  Formes 
diverses  de  l'élément  linéaire.  —  Représentations  planes  de  la  surface  indiquées 


202.  Les  résnluis  obtonus  dans  les  Chapitres  précédents  con- 
duisent à  un  grand  nomLce  de  conséquences.  Nous  allons  déve- 
lopper d'abord  celles  qui  concernent  les  différentes  représenta- 
tions de  la  surface. 

Les  formules  (17)  [p.  289]  nous  donnent  d'abord  pour  l'élément 
linéaire  de  la  surface  l'expression  suivante 
<i)  ds''  —  {i-i-  uui)'  §{u)§i{Ui)  du  dui, 

à  laquelle  nous  joindrons  celle  qui  détermine  l'élément  linéaire 
de  la  représentation  sphérique 

4  da  dui 


(2)  dz^  =  rfc^-t-  dc"^^dc"^  = 


(l+MKl)* 


La  comparaison  de  ces  formules  met  en  évidence  une  proposition 
du  plus  haut  intérêt,  due  à  M.  O.  Bonnet  :  La  représentation  sphé- 
rique de  la  surface  minima  réalise  une  représentation  con- 
forme, un  tracé  géographique  de  la  surface  sur  la  sphère. 

Il  est  aisé  de  démontrer  que  celte  propriété  caractérise  les  sur- 
faces minima  :  Toute  surface  autre  que  la  sphère,  pour  la- 
quelle l'angle  de  deux  courbes  est  égal  à  celui  de  leurs 
représentations  sphériques,  est  nécessairement  une  surface 
minima.  Cela  résulte  immédiatement  de  la  proposition  énoncée 
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an  n"  142.  Nous  avons  vu  que,  si  Ton  considère  une  courbe 
passant  en  nn  point  M  de  la  surface  et  y  admettaot  une  tan- 
gente MT,  elle  a  pour  représentation  sphérique  une  courbe 
qui  passe  au  point  m,  image  de  M,  en  y  admettant  pour  tangente 
une  droite  perpendiculaire  à  la  tangente  conjuguée  de  MT.  11  suit 
de  là  que,  si  deux  courbes  issues  du  point  M  y  admettent  les 
deux  tangentes  MT,  MT',  l'angle  de  leurs  représentations  splié- 
riques  en  m  sera  égal  à  celui  des  tangentes  MU,  MU'  conjuguées 
de  MT,  MT'.  L'indicatrice  de  la  surface  chercbée  doit  donc  être 
une  courbe  telle  que  l'angle  de  deux  quelconques  de  ses  diamètres 
soit  égal  à  celui  des  diamètres  conjugués.  Cette  propriété  n'appar- 
tient qu'au  cercle  et  à  l'byperbole  équilatère;  la  surface  cherchée 
ne  peut  donc  être  qu'une  sphère  on  une  surface  minima. 

Plus  généralement,  s'il  existe  sur  une  surface  un  système  or- 
thogonal admettant  pour  représentation  sphérique  un  svst.ème 
orthogonal  et  ne  se  confondant  pas  avec  celui  qui  est  formé  par 
les  lignes  de  courbure,  on  arrivera  à  la  même  conclusion.  Car 
l'hyperbole  équilatère  estla  seule  conique  pour  laquelle  deux  dia- 
mèlres  rectangulaires  ne  se  confondant  pas  avec  les  axes  puissent 
admettre  comme  conjugués  deux  diamètres  rectangulaires. 

203.  Imaginons,  d'après  cela,  qu'étant  donné  un  système  or- 
thogonal (S)  quelconque  tracé  sur  la  sphère  de  rayon  i,  on  pro- 
pose de  trouver  toutes  les  surfaces  (S)  telles  que,  si  l'on  effectue 
leur  représentation  sphérique  sur  la  sphère  précédente,  les 
courbes  de  la  surface  qui  correspondent  à  celles  du  système  sphé- 
rique orthogonal  (S)  forment  un  système  (S')  également  ortho- 
gonal. Le  problème  ainsi  posé  sera  susceptible  d'une  double  so- 
lution :  ou  bien  le  système  (S')  sera  formé  des  lignes  de  courbure 
de  la  surface  et  alors  la  question  sera  ramenée  à  la  suivante  sur 
laquelle  nous  avons  déjà  donné  quelques  indications  (n"  162)  : 
Trouver  les  sur/aces  dont  les  lignes  de  courbure  admettent 
pour  image  sphérique  les  courbes  d'un  système  orthogonal 
donné;  ou  bien  le  système  (S)  ne  sera  pas  formé  des  lignes  de 
courbure  et,  dans  ce  cas,  la  surface  devra  être  une  surface  mi- 
nima qui  sera  d'ailleurs  quelconque. 

Les  remarques  précédentes  expliquent  certains  résultats  obtenus 
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par  Minding  dans  un  travail  {')  publié  en  iSaa.  Ce  savant  géo- 
mètre commence  par  généraliser  et  étendre  à  une  surface  quel- 
conque la  notion  des  méridiens  et  des  parallèles.  Les  méridiens 
sont  les  courbes  pour  lesquelles  la  normale  à  la  surface  est  pa- 
rallèle à  un  plan  vertical  fixe;  les  parallèles  sont  les  courbes  pour 
lesquelles  le  plan  tangent  fait  un  angle  constant  avec  le  plan  ho- 
rizontal. En  d'autres  termes,  dans  la  représentation  sphérique  de 
la  surface,  les  méridiens  et  les  parallèles  de  la  surface,  tels  que 
nous  venons  de  les  définir,  correspondent  aux.  méridiens  et  aux 
parallèles  de  la  sphère.  Minding  se  propose  de  rechercher  toutes 
les  surfaces  sur  lesquelles  les  méridiens  et  les  parallèles  forment 
un  système  orthogonal,  et  il  obtient  deux,  classes  bien  distinctes 
de  surfaces  satisfaisant  aux  conditions  posées.  Les  unes  sont  les 
surfaces-moulures  déjà  étudiées  par  Monge,  les  autres  sont  les 
surfaces  minima.  Ces  résultats  sont  une  conséquence  directe  des 
remarques  qui  précèdent;  et  nous  pouvons  ajouter  que,  sur  toute 
surface  minima,  le  réseau  formé  par  les  méridiens  et  les  parallèles 
sera  toujours  isotherme,  car  il  correspond  à  un  système  isotlierme 
de  la'sphère.  C'est  ce  que  les  formules  (a)  [p.  ag6]  nous  per- 
mettent d'ailleurs  de  vérifier.  Les  parallèles  seront  définis  par 
l'équation 

et  les  méridiens  par  l'équation 


l'élément  linéaire  de  la  surface  aura  pour  expression 

Les  courbes  p  =  const.  sont  les  parallèles  ;  les  courbes  ti):=const, 
les  méridiens  de  la  surface,  et  l'expression  de  l'élément  linéaire 
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montre  bîea  que  ces  dcax  familles  de  courbes  consULuenL  un 
système  isotherme. 

En  particulier,  si  l'on  a 

^(«)  =  A«"s        #,(«,)  =  A,<, 

l'élément  linéaire  deviendra 

la  surface  sera  applicable  sur  une  surface  de  révolution,  les  mé- 
ridiens et  les  parallèles  se  correspoudanl  respectivement  sur  les 
deux  surfaces. 

204.  Nous  allons  maintenant  faire  connaître  d'autres  repré- 
sentations conformes  de  la  surface  mînima  qui  ont  été  indiqiiées 
par  Riemann  dans  un  Mémoire  important  sur  lequel  nous  aurons 
à  revenir  {'). 

Faisons  correspondre  au  point  {u,  u,)  de  la  surface  le  point 
d'un  plan  dont  les  coordonnées  rectangulaires  ^i,  y,  sont  déter- 
minées par  les  formules 

(  a:,^ij',  =  f\/^ft(")du, 
{  a^,_(/,  =  /vAif,(u,)rfH,. 

11  résulte  immédiatement  des  formules  {22),  établies  au  n"  199, 
que  cette  correspondance  est  indépendante  de  l'orientation  de  la 
surface.  C'est  ce  que  mettront  d'ailleurs  en  évidence  les  propo- 
sitions que  nous  allons  obtenir. 

L'élément  linéaire  de  la  surface,  déterminé  par  la  formule  (i), 
prendra  la  forme 

(i)     ds^=  -{t-^uUi)^\/^(u)i,(Ui)idx\^dyl)  =  'R(da:l-^'dyl), 

R  désignant  le  rayon  de  courbure  principal  déterminé  par  la  pre- 


(')  RiEUAKï,  Ueber  die  Flàclte  vom  Meimten  Inhalt  bei  gegebener  Begrenzung 
{Œuvres  complètes,  p.  a83,  et  t.  XIII  des  Mémoires  de  la  Société  Royale  de 
Gœttingue,  1867). 
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niière  formule  (i5)  [p.  3o2].  L'élément  linéaire  cIt  de  la  repré- 
sentation sphorirjue  aura  de  même  pour  expression 

(5)  rf<i^=-^(c?2.H-<'jï)- 

La  première  de  ces  deux  formules  démontre  la  propriété  que 
nous  avons  annoncée.  La  représentation  de  la  surface  minima  sur 
le  plan  constitue  un  tracé  géograplilque  de  la  surface,  et,  si  nous 
nous  reportons  aux  équations  (i4)  et  (i6)  du  Chapitre  précédent 
[p.  3oa  et  3o3],  nous  reconnaissons  immédiatement  que,  dans  ce 
tracé  géographique  de  la  surface  minima,  les  lignes  de  courbure 
sont  représentées  par  les  droites 

s;,  —  const.,        y,  —  const,, 

parallèles  aux  axes,  et  les  lignes  asjmptotiques  par  les  droites 


parallèLes  aux  bissectrices  de  ces  axes. 

Les  formules  (4)  et  (5)  mettent  encore  en  évidence  une  propo- 
sition intéressante,  que  l'on  peut  d'ailleurs  rattacher  a  celles  qui 
concernent  le  tracé  géographique  de  la  surface  minima  sur  la 
sphère  :  Les  lignes  de  courbure  qui  forment,  sur  la  surf  ace, 
un  système  isotherme,  admettent  pour  représentation  spké- 
rique  un  système  qui  est  aussi  isotherme.  Mais  cette  propriété, 
prise  dans  son  énoncé  le  plus  général,  ne  caractérise  nullement 
les  surfaces  minima,  elle  appartient  aussi,  par  exemple,  aux  sur- 
faces de  révolution  et  aux  surfaces  du  second  degré  (n°  121). 

20o.  On  obtient  d'autres  propositions  qui  méritent  d'être  signa- 
lées en  introduisant  dans  les  formules  les  deux  fonctions 


yGoosle 


M,  B'  désignant  les  dérivées  des  fonctions  A  et  B;  et  les  éléments 
linéaires  ds  et  rf?  auront  pour  expressions  nouvelles 


Do  là  résulte  le  tliéoi 


4Â^F  '        "'   -    (i-i-AB)«  " 


5/  l'on  a  mis,  d'une  manière  quelconque,  l'élément  linéaire 
de  la  sphère  sous  la  forme 

l'élément  linéaire 

ds--  =  ^  da  d^ 

sera  celui  d'une  sur/ace  minima  pour  laquelle  a  -i-  p  ci  a  —  !5 
seront  les  paramètres  des  lignes  de  courbure, 

qui  a  été  énoncé,  pour  la  première  fois,  par  Bour  (  '  )  et  qui  résulte 
aus.si  des  belles  reclierclies  de  M,  Weingarten,  sur  lesquelles  nous 
anrons  à  revenir,  pour  les  exposer  dans  tous  leurs  détails. 

Introduisons  dans  les  formules  de  M,  "Weierstrass  les  notations 
nouvelles  définies  par  les  équations  (6)  et  (7);  ces  formules  se 
changeront  dans  les  suivantes 


1'^/^"--/^* 

'--■/t^*-/^* 

-  /^--/A* 


qui,  sous  cette  forme,  ont  été  données  par  Enncper  en  1864,  dans 
l'article  cité  plus  liaut(^).  Si  on  les  rapproche  du  théorème  de 
Bour,  elles  permettent  de  déterminer  les  surfaces  minima  admettant 
pour  représentation  sphérique  de  leurs  lignes  de  coiirbnre  un 
système  isotherme  donné  de  la  sphère.  En  effet,  si  ce  système  iso- 


(')  Boi!fl,  Théorie  de  la  déformation  des  surfaces  {Journal  de  l'École  Poly- 
technique, XXXIX"  Cahier,  p.  iiS-rig;  i86a). 

(')  Ellea  se  trouvent  aussi  sous  une  forme  légèrement  différente  dans  le  fii- 
inuji'e  de  HJcmann  {Œuvres  complètes,  p.  59a). 
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iherme  est  donné  de  forme  et  de  position,  on  connaîtra  les  fonc- 
tions A  et  B  et  les  formules  précédentes  donneront  la  surface 
minima  cherchée.  Les  surfaces  homothéliques  s'obtiendront  en 
remplaçant  a  et  p  par  incL  et  ni^,  m  étant  une  constante. 

206.  Proposons-nous,  par  exemple,  de  trouver  les  surfaces  mi- 
nima admettant  pour  représentation  sphériquc  les  systèmes  iso- 
thermes composés  de  deux  familles  de  cercles.  Le  plus  général  de 
ces  systèmes,  dans  lequel  les  cercles  de  chaque  famille  passent 
par  deux  points  distincts,  correspond,  avec  un  choix  convenable 
des  axes,  aux  valeurs  suivantes  de  A  et  de  B, 


"V^" 


/(  désignant    une   constante    réelle  i 
précédentes  nous  donneront  alors 


[A(=:+^)+sinr-smf)], 


L'élément  linéaire  de  la 


Si  l'on  pose 


î.  et  [t  seront  les  paramètres  des  lignes  de  courbure.  Multiplions 
par  ^/'i  —  h-  ;  les  expressions  des  coordonnées  prendront  la  forme 


(>0 


V  =  hX  -\-  sini  cos([t, 
3  =  /i  — A'cosXcos[i 
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el  l'élémenl:  linéaire  aura  pour  valeur 

(12)  ds^  =  \coii[x  +  hcos,}.]^{d}.^-hdii.'^). 

Ces  formoîes  ont  été  données  par  M.  O.  Bonnet  ('}. 

La  surface  précédente  n'a  pas  encore  été  étudiée,  croyons-nous. 
Parmi  ses  propriétés,  nous  signalerons  les  suivantes  : 

La  section  par  le  plan  des  xy  se  compose  d'un  nombre  illimité 
de  chaînettes  toutes  égales,  ayant  leurs  bases  parallèles  à  l'axe 
desy.  Ces  chaînettes  sont  des  lignes  de  courbure  planes  de  la  sur- 
face. Par  cette  propriété  d'avoir  pour  ligne  de  courbure  une  chaî- 
nette, qui  suffirait,  nous  le  verrons,  à  la  déterminer,  la  surface  se 
rapproche  de  l'alysséide  qui  correspond  à  l'hypothèse  h  =  0. 
Mais  le  plan  de  la  chaînette  n'est  pas'un  plan  de  symétrie  de  la 
surface  et  la  coupe  sous  un  angle  constant,  dont  le  cosinus  est 
égal  à  h. 

Les  lignes  de  courbure  |a  =  const.  sont  des  courbes  analogues  à 
la  cycloïde  et  dont  on  obtiendra  la  forme  en  projetant  une  cycloïde 
allongée  sur  un  plan  parallèle  à  la  base  de  cette  courbe.  Elles  sont 
définies  dans  leur  plan  par  deux,  équations  de  la  forme 

où  A  est  le  paramètre  variable,  et  elles  sont  rectifiables. 

207.  Sur  une  surface  quelconque,  les  lignes  de  courbure  planes 
^ODt  caractérisées,  nous  le  verrons,  par  la  propriété  d'admettre 
comme  représentation  sphérique  un  petit  cercle  de  la  sphère. 
Pour  obtenir  toutes  les  surfaces  minima  à  lignes  de  courbure 
planes  dans  les  deux  systèmes,  il  nous  suffira  donc  de  joindre  à 
la  surface  précédente  celle  qui  admet,  pour  représentation  sphé- 
rjque  de  ses  lignes  de  courbure,  le  système  particulier  de  cercles 
dans  lequel  les  cercles  de  chaque  famille  sont  tous  tangents  en  un 
même  point  et  ont  pour  projection  stéréographique  deux  sys- 
tèmes de  droites  rectangulaires  (^).  La  surface  correspondante, 


(')  Comptes  rendus,  t.  XLI,  p.  loS^;  i855. 
(')  Il  serait  inutile,  on  le  démoi 
ù  lignes  de  courbure  planes  clans 
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qui  esl  comprise  comme  cas  limite  dans  la  précédente,  présente 
les  propriétés  les  plus  intéressantes  et  mérite  d'être  étudiée  d'une 
manière  détaillée.  Elle  a  été  signalée  par  M,  Enneper  (  '  ). 
Dans  ce  cas,  il  faudra  faire 

A  =  a,         B  =  p, 

on,  ce  qui  est  la  même  chose,  remplacer  dans  les  formules  de 
M.  "Weierstrass  J'(h),  i,(u,)  par  une  même  constante,  Prenons 
cette  constante  égale  à  3.  Nous  anrons 

et  si  l'on  pose 

a  et  p  seront  les  paramètres  des  lignes  de  courbure. 

On  a  d'abord,  en  développant  les  expressions  des  coordonnées, 

(  ^=-3kî  — 3P^. 

La  surface  est  algébrique  et  unîcursale.  Dans  le  tracé  géogra- 
phique sur  le  plan,  les  sections  planes  sont  représentées  par  des 
courbes  du  troisième  degré  qui  n'ont  aucun  point  commun  et,  pai' 
conséquent,  la  surface  est  du  neuvième  degré. 

Les  plans  des  lignes  de  courbure  ont  respectivement  pour  écpia- 
tious 

I  a;-^=ij  — 3a  — 3^3  =  o, 
'-'"''  j  7-  [is  -33.-2^^  =  0. 


admettant  pour  représentation  sphérique  de  ses  lignes  de  courbure  un  système 
orthogonal  et  isotherme,  on  serait  conduit  à  rechercher  sur  la  sphère  un  système 
isotherme  dont  une  des  familles  seulement  sei-ait  composée  de  cercles.  Or,  la  pro- 
position démontrée  au  a"  127,  relativement  aux  systèmes  isothermes  plana  dont  une 
famille  est  composée  de  cercles,  s'étend  immédiatement,  par  une  simple  inversion, 
aui  systèmes  sphériques;  et  elle  nous  permet  de  conclure  qu'il  n'existe  pas  sur 
la  sphère  de  système  isotherme  dont  une  seule  famille  soit  formée  de  cercles.  Par 
suite,  il  n'existe  pas  de  surface  minima  à  lignes  de  courbure  planes  dans  un  seul 
système. 

<')  Emseper  (A.),  Analytisch'geometrUche  Untersuchtmgeit  {Zeitschrift  Jiir 
Matkematik  und  P/iysik,  t.  IX,  p.  io8;  i86.'i). 
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Nous  verrons  comment  on  peut  les  construire  géométriquement. 
Il  résulte  d'ailleurs  des  formules  (i4)  que  les  lignes  de  courbure 
sont  des  courbes  unicursales  du  troisième  ordre;  et  nous  allons 
montrer  qu'elles  sont  rectijiables. 

En  effet,  le  calcul  de  l'élément  linéaire  delà  surface  nous  donne 

ds^  =  9[i  -h  aï  -+-  35]ï(rfa2  -f-  d^''), 

et  SI  l'on  fait,  par  exemple,  ^  i:.-^  const.,  on  aura 

ds^  3(1-^  «2  H-  ^^)d'J, 

Laissant  au  lectenr  le  soin  de  démontrer  que  les  lignes  asymplo- 
tlques  sont  à  la  fois  des  hélices  et  des  cubiques  gauches  recti- 
fiables,  nous  allons  chercher  ce  que  devient  ici  la  génération  que 
nous  avons  donnée  au  n"  105  pour  toutes  les  surfaces  à  lignes  de 
courbure  planes. 

L'équation  du  plan  tangent  au  point  de  paramètres  a,  p  prend 
ici  la  forme 

Si,  conformément  aux  méthodes  du  n"  101,    on  l'écrit  de  la   ma- 

on  voit  qu'il  est  le  plan  radical  des  deux  sphères  de  rajon  nui 
(a;-4^)'-i-r^H-(5  — a^3  +  |)2  =  o, 

dont  les  centres  décrivent  deux  paraboles  qui  sont  focales  l'une  de 
Tautre.  L'application  du  théorème  du  n"  105  nous  donne  donc  la 
génération  suivante  de  la  surface  de  M.  Enneper  : 

Considérons  dans  l'espace  deux  paraboles  gui  sont  focales 
rune  de  l'autre.  La  sur/ace  est  l'enveloppe  des  plans  élevés 
perpendiculairement  sur  les  milieux  des  cordes  qui  joignent  les 
points  de  l'une  des  courbes  aux  points  de  l'autre.  Les  plans  nor- 
maux aux  deux  paraboles  aux  extrémités  de  l'une  de  ces  cordes 


y  Google 


llEPHÉSENTAriONS   CONFO 


sont  les  plans  des  lignes  de  courbure  qui  passent  par  le  point 
de  contact  de  la  surface  et  du  plan  perpendiculaire  sur  le 
milieu  de  lacorde.  La  surface  {fî.  g.  i4)  est  ainsi  construite  par 
plans  et  par  points. 


Le  riSacau  rectangulaire  figuri!  sur  la  surface  est  composé  des  lignes  de  couriiure; 
les  courbes  en  diagonale  sont  des  lignes  asymptotiqucs. 

L'équation  du  plan  tangent  nous  montre  d'aillenrs  ({ne,  dans  lo 
Iracé  géograpliiqiie  de  la  surface,  les  courbes  de  contact  des  cônes 
circonscrits  à  la  surface  sont  représentées  par  des  courbes  du  qua- 
trième ordre  ayant,  on  le  reconnaîtra  aisément,  lo  points  com- 
muns à  l'infini.  La  classe  de  la  surface  sera  donc  égale  à  4-^10 
ou  6. 

208.  L'application  du  théorème  de  Bour  conduit,  pour  l'élément 
linéaire  des  surfaces  minima,  à  diverses  formes  que  l'on  rencontre 
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dans  les  applications  et  qu'il  est  hoii  de  connaître.  Nous  allons  les 
signaler  rapidement. 
'Prenons  d'aLord  l'élément  linéaire  de  lu  sphère  sons  la  forme 
/j  dx  dy 

Si  l'on  remplace  x  ç,\.  y  par  des  fonetions  A  et  U  de  x  et  de  p,  on 

''''=- (A-B)^    ■ 

Par  suite,  on    trouvera,   pour  l'élément  linéaire  de  la  sarfacc  mi- 
nima,  la  forme 


Kn  snhstitnanl  à  ît  et  à  ^  les  variables 

_  Ç  d-j.  o  —  r  '^'''' 


on  aura 

Cette  forn 
Si  l'on  ( 

le  a  été  obi 
;mploic  la  1 

ds'--={Â,—  U,Yda,d'îi,. 
enue  par  M.  O.  Bonnet  et  par  Bour. 


4  dx  dy 


pour  l'élémeni  linéaire  de  la  sphère,  on  sera  conduit  de  même  à 
l'espressîon  suivante  de  l'élément  linéaire  de  ia  surface  minima 

([8)  d.s^  =  (i-\-  A.yn^yd-j,,d%, 

qm  est  due  à  M.  Lie. 

209.  Nous  terminerons  ce  Cliapitre  en  signalant  d'autres  tracés 
géographiques  de  la  surface  sur  lesquels  Riemann  et  M,  Bel- 
trami  (')  ont  appelé  l'attention. 


(')  RiEilANN  (B.),  Ueber  die  Flàcke  voirt  kleimien  Inhalt  bei  gegebeiier  Be- 
grenzung  {Œuvres  complètes,  p.  a8î). 

Beltraui  (E.),  Sulle  propriété  générait  délie  superficie  d'areu  minima 
{Mémoires  de  l'Académie  des  Sciences  de  Bologne,  ï*  série,  t.  VU,  i868). 
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REPEÉSENTATION  CONFORME  DES  StUFACES  WINIMA.    3^1 

Ils  reposent  sur  la  propriété  suivante  :  Les  sections  de  toute 
surface  minima  par  une  série  de  plans  parallèles  constituent 
une  famille  de  courbes  isothermes  de  la  surface. 

Employons,  par  exemple,  les  formules  de  M.  Weierstrass. 
Toute  fonction  linéaire  des  coordonnées  x,  y,  z  d'un  point  de  la 
surface  sera  de  la  forme 

Par  conséquent,  les  sections  de  la  surface  jiar  les  plans  parallèlea 

coîistituent  une  des  deux  familles  du  système  défini  par  les  équa- 
tions 

*(«)-*,(«,)  =  consi., 

*(«)-*,(«i)=const., 

système  qui  est  à  la  fois  isotherme  et  orthogonal.  SI  Ton  oriente 
ia  surface  de  manière  que  les  plans  sécants  soient  horizontaux,  les 
trajectoires  orthogonales  deviennent  les  lignes  de  plus  grande 
pente  de  la  surface. 

Il  résulte  des  remarques  développées  au  Chapitre  II  que  l'on 
peut,  si  la  surface  est  donnée,  ohtenir  par  des  différentiations  et 
des  éliminations  les  fonctions  *(«),  *,(;(,).  On  pourra  donc 
toujours  déterminer  sans  aucune  quadrature  les  lignes  de  plus 
grande  pente  de  toute  surface  minima  donnée. 

Si  l'on  fait  correspondre  au  point  (u,  u,)  de  la  surface  le  point 
d'un  plan  dont  les  coordonnées  rectangulaires  x^^^y^  sont  données 
parles  relations 

on  aura  les  tracés  géographiques  dont  nous  voulions  parler,  et  pour 
lesquels  une  série  de  sections  parallèles  de  la  surface  est  repré- 
sentée, sur  la  carte,  par  les  droites  parallèles  à  l'axe  des  y,  tandis 
que  les  droites  parallèles  à  l'axe  des  x  représentent  les  lignes  de 
plus  grande  pente  de  la  surface. 

Il  existe  évidemment  une  infinité  de  tracés  géographiques  de  ce 
genre,  puisque  l'on  peut  choisir  arhitrai rement  la  direction  des 
sections  parallèles. 
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CHAPITRE    V. 

LA  STJEFACE  Adjointe  de  m.   o. 

Surfaces  miiiima  associées  à  une  surface  donnée.  —  Surface  adjointe,  formules 
qui  la  déterminent.  —  Formules  de  M.  Schwari.  —  Propositions  directes  et 
réciproques  relatives  à  l'application  et  au  tracé  géographique  des  surfaces  les  unes 
sur  les  autres.  —  Proposition  de  IM.  Bonnet  relative  aux  lignes  de  courbure  et 
aus  lignes  asjmptotiques  de  la  surface  adjointe.  —  Détermination  de  toutes  les 
surfaces  minima  applicables  sur  une  surface  minima  donnée.  —  Surfaces  mi- 
nima  applicables  sur  une  surface  de  révolution  ou  sur  une  surface  spirale. 


210.   Considérons  une  surface  minima  définie  par  les  formules 
générales  de  Mongc, 

i  a7  =  A(0+A,(i^), 

(I)  j^B(0+Iîi(^), 

f   s  =  C(0+G,(t), 

où  les  fonctions  A,  B,  C;  Ai,  B,,  C,  satisfont  respeelivemenl  aux 
deux  conditions 


L'élément  linéaire  de  cette  surface  sera  donné  par  la  formule 

rfïî  =  Q.{dX  rfA,  -^  dB  dB,  -(-  rfC  dCy), 

par  conséquent,  il  aura  la  même  expression  pour  loiites  les  sur- 
faces minima  définies  par  les  formules 

(3)  )r  =  e'='B(ï)^-e-'«BiCT), 

(   ^  =  e'=:G(0+e-'^C,(T), 

oii  a  désigne  une  constante  quelconque.  Toutes  ces  surfaces 
sont  évidemment  applicables  les  unes  sur  les  autres,  et  les  points 
correspondants  sur  deux  quelconques  d'entre  elles  sont  ceux  qui 
sont  déterminés  par  les  mêmes  valeurs  de  /  et  de  t.    On  recon- 
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LA    SURFACE    ADJOINTE    DE    M.    0.    BONNET.  3a3 

naîtra  aisément  qu'en  ces  points  les  pians  tangents  aux  surfaces 
sont  parallèles. 

Nous  dirons  que  les  équations  (3)  définissent  une  famille  de 
surfaces  associées.  Pour  a  =^  o,  on  retrouve  la  surface  définie  par 
les  équations  (t)  ;  pour  a  ^=  m,  on  obtient  la  symétrique  de  cette 
surface  par  rapport  à  l'origine  des  coordonnées. 

Parmi  les  surfaces  associées  à  tme  surface  donnée,  on  doit  dis- 
tinguer particulièrement  celle  qui  correspond  à  la  valeur  -  de  a. 
Elle  est  définie  par  les  formules 

I  ^„  =  ([A(0-Ai(T)l, 

(4)  7„  =  qB(0-B.(T)], 

(  s„  =  î[C(()-CKt)]. 

Nous  lui  donnerons  le  nom  de  surface  adjointe  à  la  proposée. 
Elle  a  été  découverte  par  M.  O.  Bonnet  ('  ).  Ses  relations  avec  la 
surface  dont  elle  dérive  jouent  un  rôle  essentiel  dans  la  théorie 
des  surfaces  minima. 

Si,  dans  les  formules  (i),  on  remplace  A(i)  par  A(t)—  im, 
A)(t)  par  A)('T)+(m,  m  désignant  une  constante,  la  surface 
primitive  ne  sera  pas  changée,  mais  la  valeur  de  a:^  sera  aug- 
mentée de  2m.  Comme  on  peut  opérer  des  changements  ana- 
logues pour  j'o,  Soi  on  voit  que  la  surface  adjointe  peut  être 
déplacée  parallèlement  à  elle-même  et  subir  une  translation  quel- 
conque. Si,  d'ailleurs,  on  échange  les  termes  relatifs  à  ï  et  à  i, 
cette  surface  sera  remplacée  par  sa  symétrique  relativement  à  l'o- 
rigine des  coordonnées.  Ainsi,  la  surface  adjointe  à  une  surface 
donnée  n'est  pas  complètement  définie  de  position. 

Quand  on  emploie  les  formules  de  M.  Weierstrass 


(')  O.  BoNHEt,  Note  sur  la  théorie  générale  des  s 
l.  XXXVn,  p.  5sg-53a;  i853). 
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3a4  Livniî  ni.  —  chap.   v. 

les  surfaces   associées  s'obtiennent  en  remplaçant  J(u),  .'Yi(Uf), 

respectivement  par  S(u)e"^,  #,  (u,)e~'^  {'). 

En  particulier,  la  surface  adjointe  est  définie  par  les  équations 

(6)  lr«^~  J~^S{u)du-  J'~^ff,{Ui)duu 

\    .-„=       iJuS\u)da  ~ijuj,{u,)duu 

qui  se  dédiiisenl  des  formules  (5)  par  la  substitution  de  ('  S{u)  à 
S{i/)  et  de  —■  i^)(W|)  àî'i(Hi).  A  chaque  nappe  réelle  d'une  sur- 
face minima  correspondra  évideinmenl  une  nappe  réelle  de  la 
surface  adjointe.  Si  la  surface  proposée  est  algébrique,  il  en  sera 
de  même  et  des  surfaces  associées,  et  de  la  surface  adjointe, 

IW.  Quel  que  soit  le  système  de  détermination  emplojé  pour 
les  valeurs  de  x^  y,  z;  Xg,  ^o,  s„,  les  coordonnées  X,  Y,  Z  d'un 
point  de   la  surface  associée  correspondante  à  une  valeur  quel- 
conque de  a  s'cKpriment  de  la  manière  suivante  : 
i  X=,î7cos(i-i-aTosina, 

(7)  Y=7Cosci  +  7„sinï. 

En  écrivant  que  le  carré  de  l'élément  linéaire  de  cette  surface 

est  Indépendant  de  a,  on  est  conduit  au\  relations 
I  dce'  -h  dy^  -i-  dz^  =  rfa:J  -f-  dyl  -+-  dsl, 
\  d^  dxt,  ^-  dy  dyn  -H  dz  ds^  =  o, 

qu'il  est  d'ailleurs  aisé  de  vérifier.  Ainsi,  non  seulement  une  sur- 
face minima  et  son  adjointe  sont  applicables  l'une  sur  l'autre  et 
elles  ont,  comme  deux  surfaces  associées  quelconques,  la  propriété 
nue  leurs  plans  tangents  aux  points  correspondants  sont  parallèles; 

(')  Ce  moyen  si  simple  d'obtenir  toute  uoe  famiiie  de  surfaces  minima  appli- 
cables sur  une  surface  minima  donnée  est  dû  à  M.  Schwan  qui  l'a  donné  dans 
l'article  déjà   cité   [p.  280],  Miscellen  ans  dem    Gebiete  der  Minimalflàcheii 
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mais,  de  plus,  les  tangentes  à  deux  courbes  correspondantes  sont 
toujours  perpendiculaires.  Nous  dirons  alors  que  les  éléments  cor- 
respondants des  deux  surfaces  sont  orthogonaux. 

212.  Avant  de  continuer  l'étude  des  surfaces  associées,  nous 
remarquerons  que  les  formules  (8)  ont  conduit  M.  Schwarz  à  un 
procédé  très  élégant  de  détermination  de  la  surface  adjointe  ('). 
Nous  avons  déjà  démontré  que,  si  une  surface  minima  est  donnée 
par  son  équation,  on  peiit  obtenir  par  des  différentiations  et  des 
éliminations,  et  sans  aucune  quadrature,  les  expressions  des  coor- 
données en  fonction  des  variables  u,  h,.  Ces  expressions  une  fois 
obtenues 

J'^^(,0 -H  >!',(«,), 

=  =  x(")  +  7j("-), 

on  en  déduira  immédiatement  celles  qui  conviennent  à  la  surface 
adjointe  et  qui  sont 

/.  =  '['K")-'î'.("i)]- 
5„  =  i[-/_(„)-7.i(".)]- 

Les  formules  données  par  M.  Schwarz  exigent,  au  contraire, 
l'emploi  de  trois  quadratures,  mais  elles  sont  de  la  plus  grande 
élégance  et  ont  des  applications  très  importantes.  Nous  allons  les 
faire  connaître. 

Désignons  maintenant  paï  X,  Y,  Z  les  cosinus  directeurs  de  la 
normale  qui  sont  définis  par  les  formules  déjà  données  [p.  296] 

X,  y,  3;  ^0,  jo,  3a  désignant  les  coordonnées  de  deux  points  cor- 
respondants sur  la  surface  minima  donnée  et  sur  la  stirface  adjointe. 
On  aura 

\    Xdx+  Ydy-^Zdz=o, 

\  Xdx„^Ydy^--^ïdz„  =  o. 


(')  ScnwAKz,  MisCEllen  aus  dem  Gebiete  der  Aliii. 
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Si  l'on  joint  la  dernière  des  équations  prcccdenles  l\  la  seconde  des 
formules  (8),  on  pourra  déterminer  les  rapports  mutuels  de  dxtj, 
rfj'o,  dzo  ;  ce  qui  donnera 

dxu  dyo  dsti 

Zdy  —  \  ds  ~  'S.ds  —  Zdx  "  Ydx  —  Kdy' 

La  somme  des  carrés  des  numérateurs  est  égale,  en  vertu  des 
formules  (8)  el(io),  à  la  somme  des  carrés  des  dénominateurs.  La 
valeur  commune  des  rapports  précédents  est  donc  égale  à  ±  i. 
Mais,  si  l'on  remplace  dans  l'un  quelconque  d'entre  eux  X,  Y,  Z, 
dx,  . . .,  dxo,  . . .  par  leurs  valeurs  déduites  des  formules  (5), 
(6)  et  (9),  on  obtient  ^  i  pour  la  valeur  commune  des  trois  rap- 
ports. On  a  donc 

[  f/37„  =  y  (^3  —  Z  dr, 
(il)  <  dyti  =  Z  dx  —  X  dz, 

{  dza  ^  Tldy  —  Ydx; 

et  Xo,  jj'o,  Su  seront  déterminés  par  l'intégration  de  ces  trois  diffé- 
rentielles à  deux  variables  indépendantes,  que  l'on  peut  loujours 
former  quand  on  connaît  l'équation  de  la  surface. 

Lagrange,  nous  l'avons  vu  {n"  17S),  avait  déjà  remarqué  que 
l'expression 

X  dy  -  Y  d^  ="/■''- "^.""l 

doit  être  une  différentielle  exacte. 

213.  Nous  avons  reconnu  que  deux  surfaces  associées  sont 
applicables  l'une  sur  l'autre,  et  que  les  plans  tangents  aux  points 
correspondants  sont  parallèles.  Réciproquement,  siVeK^Jwr/aces 
sont  applicables  l'une  sur  l'autre  et  si  les  plans  tangents  aux 
points  correspondants  sont  parallèles,  elles  sont  nécessairement 
deux  surfaces  minima  associées.  Pour  établir  cette  proposition, 
nous  emploierons  le  svstème  de  coordonnées  tangentlelles  (a,  j3,  \) 
du  n°  16S,  dans  lequel  l'expression  de  l'élément  linéaire  est 

ds^={zd'^^dp){zd-j.  +  dq). 

Pour  deux  plans  tangents  parallèles,  on  peut  toujours  supposer 
que  les  coordonnées  a  et  p  ont  la  même  valeur.  H  faut  donc  re- 
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chercher  si  deux  valeurs  différentes  |,  ^t  de  la  fonction  ^  peuvent, 
donner  la  même  valeur  de  l'élémenl  linéaire,  c'est-à-dire  si  l'on 
peut  avoir 

(12)        (zd^-i-dj))isd%-i-d/j)  =  (Sid^-H  dp,)(si  d'J.-hdq,}, 

z  et  ::,  ayant  d'ailleurs  les  valeurs  suivantes,  indiquées  au  n°  16o, 

L'équation  (12)  pent  être  vérifiée  de  deux  manières  différentes. 
On  peut  avoir,  soit 

I  zd?.  +  dp=  lisid^-hdpi), 

)  z  d'J. -\-  dq  =  =-{Zi  d'J.  +  dqt), 

soit 

j   sd'^  +  dp^.\  (,3,  dii  4-  dq^), 

^'  [zd-i-^dq  =  Uzid'^^dpi), 

\  désignant,  dans  les  deux  systèmes  de  formules,  une  fonction 
inconnue.  Le  premier  système  donne  les  équations 


Si  donc  la  somme  2-!- .s  n'est  pas  nulle,  il  faudra  que  X  soi), 
égal  à  ■-!::  I .  Alors  la  fonction 

devra  satisfaire  aux  trois  équations 

que  l'on  résoudra  facilement  et  qui  donnent 

A,  B,  C  étant  trois  constantes  quelconques. 

On  reconnaîtra  aisément  qu'en  imprimant  une  translation  con- 
venable à  l'une  des  deux  surfaces,  on  peut  annuler  S  et  avoir,  par 
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Les  deux  surfaces  proposées  sont  donc  égales  ou  symétri(jues. 
Cette  solution  pouvait  être  prévue  a  priori. 
Mais,  si  l'on  a 

et,  par  conséquenl, 

^j-t-S|  =  0, 

les  deux  surfaces  considérées  sont  des  surfaces  minima  (ii**  194:. 
Revenons  aux  notations  du  Chapitre  III  et  soient 

?-2K,/(«)^2«/,{«,>- ('+««.)[/(")  ■-/;(«.)], 

les  équations  de  nos  deux  surfaces.  Si,  dans  les  formules  (16), 
nous  remplaçons  les  dérivées  /■,  t,  /'i,  t^  par  leurs  valeurs,  nous 
trouverons 

/■■"(«)-^?"'{«).      /l"(«i)-  ^?T(«i). 

Ces  deux  équations  montrent  que  "k  est  une  constante.  Si  on  la 
désigne  par  e'*,  on  passera  de  l'une  des  surfaces  à  l'autre  en  rem- 
plaçant i{u),  ^i('(i)  par  e'«  J(«),  e~''^^,{u,).  C'est  la  substitu- 
tion que  nous  étudions  dans  ce  Chapitre. 

Le  système  (10),  que  nous  devons  maintenant  examiner,  nous 
conduit  aux  équations 


d'où  l'on  dcduil,  en  particulier, 

Cette  équation  exprime  (n"  165)  qu'aux  points  correspondants 
des  deux  surfaces  le  produit  des  rayons  de  courbure  principaux 
prend  des  valeurs  égales  et  de  signe  contraire  pour  les  deux  sur- 
faces. D'après  le  théorème  fondamental  de  Gauss  que  nous  démon- 
trerons plus  lard,  il  est  impossible  que  les  surfaces  soient  appli- 
cables l'une  sur  l'autre;  et  notre  réciproque  est  ainsi  complètement 
démontrée. 
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214.  Les  métliodes  précédentes  se  prêLent  à  l'examen  d'une 
question  qui,  sous  un  énoncé  différent,  a  été  l'objet  des  savantes 
recherches  de  M.  Mathel  (  '  ). 

Nous  avons  vu  (Liv.  II,  €h.  III)  que,  dans  le  plan,  on  peut 
imaginer  une  infinité  de  méthodes  de  transformation  avec  simi- 
litude des  éléments  infiniment  petits,  dans  lesquelles,  à  loul  élé- 
ment linéaire  passant  par  un  point  M  correspond  un  élément 
passant  par  le  point  correspondant  M'  et  faisant  avec  son  homo- 
logue un  angle  qui  ne  dépend  que  de  la  position  du  point  M  et 
demeure  constant  quand  le  premier  élément  tourne  autour  de  iM. 
Peut-on  transporter  ces  propriétés  à  l'espace?  Est-il  possible 
d'établir,  entre  deux  surfaces  différentes  (2),  (S)),  une  corres- 
pondance point  par  point  avec  similitude  des  éléments  infiniment 
petits,  pour  laquelle  l'angle  de  deux  éléments  correspondants 
passant  respectivement  par  deux  points  M,  M'  des  deux  surfaces 
ne  dépende  que  de  la  position  de  M  ou  de  M'  et  nullement  de 
la  direction  de  l'un  des  éléments?  Telle  est  la  question  générale 
dont  nous  allons  chercher  la  solution. 

Soient  X,  y,  z;  x,,  y,,  z,  les  coordonnées  de  deux  points 
correspondants  sur  les  deux  surfaces,  qui  seront  six  fonctions 
inconnues  de  deux  paramètres.  Les  propriétés  de  la  transforma- 
tion se  traduiront  par  les  deux  équations 

(17)  I  -'I  -^  

(  dj!  d^,-i-dj  d/i-i-ds  rfî;  —  y  ^dj:'^-i-dj'^-h  ds-  ^d^l-^-djl-v-  ds\. 

En  tenant  compte  de  la  première,  on  peut  remplacer  la  seconde 
par  la  suivante  : 

(17')  dxdx-^^  dy  dyi-\-  ds  dz,  =  [j.(dx^^r-  dy'^-h  dz'), 

qui  est  rationnelle;  X  et  |j.  seront  d'ailleurs    des  fonctions   que 
l'énoncé  de  la  question  n'assujettit  à  aucune  condition. 


(')  Maihet,  Solution  d'un  problème  de  GÉoniétiie  {Journal  de  Liouadle, 
a'  série,  t.  VIII,  p.  3i3;  i863  ).  Étude  sur  un  certain  mode  de  génération  des 
surfaces  d'étendue  minimum  (même  tome,  p.  3^3). 
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des  lignes  de  longueur  nulle  de  la  surface  (S).  On  aure 


Les    équations     prceédenles 
nouvelles 


/dsiy              dx  ds, 

ày  dji        ds  dZi 

dp   dp"  "^dj3  dp  ^°" 

Les    deux    premières    de  ces   relations  déh 

erminent    1res    sim- 

plemcnt  les    rapports 

de   -^      -^S        '.    En 

tenant    compte    des 

équations  (i8),  on  trouve 

[20) 

(te,         dji         ds, 
da     _     dj;     _     ôi 
dx     ~     dy    ~    f)z    ' 
Ù7^             ai           Oi 

et  l'on  aura  de  même 

(ai) 

da^i          dj,          dsi 

_d3;  ^Jd?;   ^    dp" 

à^            d^^           ôïi 

Si  l'on  désig-ne  resnec 

;tivcment  par  G  et  5,  le; 

i  valeurs  communes 

et  les  équations  ar 
tiendra  l'équation 


linauL  X,    on  ob- 


da   d^   ~°' 

à  laquelle  satisferont  également  ^  et  z.  Par  suite  (n"  S-i),  a  et  [3 
seront  les  paramètres  de  deux  familles  conjuguées;  et  la  surface 
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(S),  admoUant  pour  lignes  conjuguées  ses  lignes  de  longueur  nulle, 
sera  une  surface  minima.  11  en  sera  évidemment  de  même  de  la 
surface  (S,),  De  plus,  les  formules  (20)  et  (ai)  montrent  qu'aux 
points  correspondants  des  deux  surfaces,  les  lignes  de  longueur 
nulle  correspondantes  auront  la  même  direction;  et,  par  con- 
séquent, les  plans  tangents  aux  deux  surfaces  seront  parallèles. 

Réciproquement,  si  l'on  prend  deux  surfaces  minima  quel- 
conques et  si  l'on  établit  la  correspondance  entre  les  points  de 
ces  surfaces  par  la  condition  que  les  plans  tangents  y  soient  pa- 
rallèles, pour  ces  points  correspondants  les  quantités  u  et  m,  qui 
figurent  dans  les  formules  de  M.  Weierstrass  auront  les  mêmes 
valeurs  ;  et  ces  formules  nous  permettent  de  vérifier  que  toutes  les 
relations  (19)  seront  satisfaites.  Ces  deux  surfaces  donneront  donc 
effectivement  la  solution  générale  du  problème  proposé. 

Si  deux  surfaces  sont  applicables  l'une  sur  l'autre,  la  corres- 
pondance établie  entre  leurs  points  détermine  évidemment  un 
tracé  géographique  de  l'une  d'elles  sur  l'autre.  La  proposition 
que  nous  venons  d'établir,  jointe  à  celle  que  nous  avons  ob- 
tenue   aun"    213,    nous    permet    donc    d'énoncer    les    résultats 


Si  deux  surfaces  sont  applicables  l'une  sur  l'autre  de  telle 
manière  que  les  éléments  correspondants  fassent  entre  eux  un 
angle  constant,  ce  sont  nécessairement  deux  surfaces  minima 
associées  et  les  plans  tangents  aux  points  correspondants  sont 
parallèles. 

Si  deux  surfaces  sont  applicables  l'une  sur  l'autre  avec  or- 
thogonalité  des  éléments  correspondants,  elles  ne  peuvent  être 
que  deux  surfaces  minima  dont  l'une  est  adjointe  à  l'autre. 

215.  Nous  ne  quitterons  pas  ce  sujet  sans  remarquer  que  les 
formules  (7)  donnent  un  nouvel  exemple  d'une  surface  se  défor- 
mant d'une  manière  continue  sans  cesser  d'être  applicable  sur 
elle-même.  Lorsque  a  varie,  chaque  point  de  la  surface  décrit 
une  ellipse  ayant  son  centre  à  l'origine  des  coordonnées.  Il  y  a 
ici  une  remarque  essentielle  à  faire.  Dans  l'exemple  du  n°  77,  une 
portion  de  la  surface  ne  pouvait  se  déformer  indéfiniment  sans 
se  plier  ou  se  déchirer  dès  que  l'on  dépassait  certaines  positions 
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limites  ;  dans  l'exemple  acLiiel,  rien  de  pareil  ne  se  produit  et  l'on 
petit  continuer  indéfiniment  le  mouvement  de  déformation  d'une 
portion  quelconque  de  surface  jusqu'à  ce  que  celle-ci  revienne, 
lorsque  a  a  crû  de  2-k,  à  sa  position  primitive.  Nous  laisserons  au 
lecteur  le  soin  de  démontrer  que  cet  exemple  esl  le  seul  dans  lequel 
une  surface  puisse  se  déformer  dételle  manière  que  ses  différents 
points  décrivent  des  coniques,  et  nous  insisterons  sur  les  propriétés 
géométriques  suivantes,  qui  ont  été  signalées  par  M,  O-  Bonnet. 

Nous  avons  vu  que,  si  l'on  considère  la  surface  minima  corres- 
pondante à  un  système  de  valeurs  de  ^(h),  S")  (m()  et  si  l'on  pose 

les  lignes  de  courbure  sont  définies  par  les  équations 


et  les  lignes  asymptotiques  par  les  «équations 

Pour  passer  de  la  surface  précédente  à  toute  autre  surface 
associée,  il  faudra  remplacer  if (w),  ^,(u,)  par^(«)e'",  ^)(K).)e"'" 
et  les  nouvelles  valeurs  x\,  j\  de  x,,  y,  seront  définies  par  les 
formules 


'!"'  <'"'■'" 

nnt 

(>3) 

Par  su 

Ile  1, 

définies  v 

mrli 

î     -'(J7i-^ 

^7,), 

M^i  + 

'Ji), 

î|-7is 

in^ 

l^-H7l< 

.os?. 

r- 


lignes  de  courbure  de  la  surface  associée  seront 


T,  sm-  -h^i  c 
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.  les  lignes  asympto tiques  par  les  équations 


On  vûil  que,  sur  la  surface  primitive,  elles  corrcspondeiU  aux 

lignes  qui  coupent  les  lignes  de  paramètre  x,  sous  des  angles  -. 

— \-  -, .  — h  -•  Si  l'on  considère  en  particulier  la  surface 

2        -i     a        4     a        4 

adjointe,  on  aura  a=  -,  les  lignes  de  courbure  de  cette  sur/ace 

correspondront  aux  lignes  asympto  ligues  de  la  proposée   et 

vice  versa. 

Traitons,  par  exemple,  le  cas  où  l'on  a 

Les  formules   qui  définissent  la  famille   de   surfaces   associées 

-fa-»)-^(è-o- 


C  désignant  une  constante  quelconque.  Posons 
et  nous  obtiendrons 

pour  a  =r  o,  on  trouve  l'aljsséide.  Pour  a.--  -,  on  obtient  l'iid- 
licoïde  gaucbe  à  plan   directeur.  Ces  deux  surfaces  sont  applî- 
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cables  l'une  sur  l'autre  avec  orlhogonaliLé  des  éléments  et  les 
lignes  de  courbure  de  l'une  correspondeuL  aux  asjmpto tiques  de 
l'autre.  Les  surfaces  qui  correspondent  à  une  valeur  quelconque 
de  a  sont  les  hélicoïdes  déjà  rencontrées  aux  n"'  75  et  180. 

216.  Après  avoir  obtenu  une  famille  de  surfaces  minima  appli- 
cables sur  une  surface  minima  donnée,  proposons-nous  de  re- 
cbercher,  d'une  manière  générale,  toutes  les  surfaces  minima 
applicables  sur  une  surface  minima  donnée  (S).  Soil 

ds^  =  (i-¥-  u«i )=  ^( «)  tf  i(  "1  )  du  du, 

['élément  linéaire  de  cette  surface  et  soit 

l'élément  linéaire  d'une  autre  surface  minima  (2').  Pour  qu'elles 
soient  applicables  l'une  sur  l'autre,  il  faudra  que  l'on  puisse  déter- 
miner V,  C|  en  fonction  de  u  el  de  u, ,  de  manière  à  satisfaire  à  l'é- 
quation 

{i  ^  pni)^  ^i(i')Ç(vi)di'd^,  =  (ï-i-  uu,y  ^(u)  ^,{ui)  du  du,. 

Cette  égalité  ne  peut  être  vérifiée  (n"  117)  que  si  l'on  a 

ou 

u  et  A  désignant  des  fonctions  à  déterminer.  En  donnant  un  sens 
convenable  aux  normales  des  deux  siu'faces,  on  peut  prendre 

^  =  ^(«),        <',=  i(M,), 

et  l'cquation  à  vérifier  prendra  la  forme 

(i^^^)îg(cp)(J,(^)ç'^'  =  (,  +  «„,)=^(")^i(«0. 

Égalons  les  logarithmes  des  deux  membres  et  prenons  la  dérivée 
seconde  par  rapport  à  «  el  à  w, .  Nous  aurons 

(l-h^'l'P  ~  (1+  uUi)' 

ou  encore 

,1  dv  dvy  4  du  du. 
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Celle  égaillé  exprime  que  les  représentations  sphériques  de  deux 
figures  correspondantes  sur  les  deux  surfaces  sont  égales  ou  symé- 
triques {Livre  T,  Chap.  III).  Comme,  par  hypothèse,  p  est  une 
fonction  de  u,  ces  représentations  sont  ici  égales  et,  par  consé- 
quent, on  pourra,  en  orientant  convenablement  la  seconde  surface, 
prendre 

Il  restera  donc  à  satisfaire  uniquement  à  l'équation 

et  cette  équation  ne  peut  être  vérifiée  que  si  l'on  a 
g(«)  =  .^(«)-^ 

a  étant  une  constante  quelconque.  Les  seules  surfaces  minima 
applicables  sur  une  surface  donnée  sont  donc  les  surfaces 
associées  à  la  surface  proposée  (  '  ). 

217.  Il  nous  reste  maintenant  à  examiner  une  dernière  question 
qui  se  rapproche  de  celles  qui  ont  été  étudiées  dans  ce  Chapitre. 
Proposons-nous  de  déterminer  toutes  les  surfaces  minima  appli- 
cables sur  des  surfaces  de  révolution.  Comme  une  surface  de  révo- 
lution est  applicable  sur  elle-même  d\ine  infinité  de  manières,  il 
suffira  de  rechercher  les  surfaces  minima  qui  jouissent  de  la  même 
propriété. 

Reprenons  les  formules  de  M.  Weicrstrass  et  soient  (w,  «(), 
(c,  C|)  les  valeurs  de  u  et  de  Uy,  relatives  à  deux  points  de  la  sur- 
face. Nous  chercherons  s'il  est  possible  de  satisfaire  à  l'équation 

(H-  uui'f§{u)êi{Ui)dudui  ={i  +  vviy§{v)  êi{vi)di!dvi, 

en  prenant  pour  c  et  v^  des  fonctions  de  u  et  de  Ui  qui  devront 
même  contenir  un  paramètre  variable  et  se  réduire,  pour  une  va- 


(')  La  dclerraination  de  toutes  les  surfaces  minima  appHcaliles  sur  une  surface 
minima  donnée  est  due  à  M.  O.  Bonnet.  (  Voir,  en  particulier,  le  Mémoire  sur  la 
théorie  des  sur/aces  applicables  sur  une  surface  donnée  inséré  au  XLII'  Cahier 
du  Journal  de  l'École  Polytechnique,  p-  8  et  suiv.,  p.  73  et  suiv.;  1860,  1867). 
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leur  de  ce  paramètre,  aux  suivantes 


V  ne  pouvant  dépendre  que  de  u  ou  de  W)  sera,  par  suite,  une 
fonction  de  u  et,  en  raisonnant  comme  dans  le  numéro  précédent, 
on  trouvera  encore 

du  du,  de  dci 


{i^uihT- 

{i^^v,y- 

La  solution  la 

plus  se 

nérale  de  . 

cetle  équation  esi 

t  donn 

écparl, 

formules 

î(I-(-71 

'       —  lia,  ■+-  n 

-' 

luM-f-Wo 

et  l'équation  à 

.  vérifiei 

■  deviendra 

i(«)  'i(«i)  =  ; 

imi. 

^'(^s^: 

)M'= 

...,  +  »,• 

Elle  se  décompose  évidemment  dans  les  suivanles  : 

i   3,(11,)=  ("*'"" +  ""0)'  jj  f  moMi-H/tQ \  ^_,.[,^ 

OÙ  9  désigne  une  quantité  nécessairement  constante,  puisqu'elle  ne 
dépend  ni  de  u,  en  verlu  de  la  première  équation,  ni  de  u  en  vertu 
de  la  seconde. 

Les  équations  précédentes  devront  avoir  lieu  pour  une  infinité 
de  systèmes  de  valeurs  de  m,  n,  mo,  «„  fonctions  continues  d'un 
paramètre  et  se  réduisant,  pour  une  valeur  déterminée  de  ce  pa- 
ramètre, aiix  valeurs  suivantes  :  1,  o,  1,  o,  Différentions  la  pre- 
mière, par  exemple,  par  rapport  à  ce  paramètre.  Nous  aurons,  en 
désignant  par  des  lettres  accentuées  les  dérivées  par  rapport  à 
ce  paramètre, 

3(/»nto-H/tno)'  _  fl(m'„  —  n'^u)  _^  .^. 
m/itt,  ■+■  nn„  m^  —  n^u 

,    §'  \{m:u  +  n'){m,-n,u)-{mu  +  n)(m',-n;u)-\  _ 

Faisons  dans  cette  équation 
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elle  se  réduira  à  la  suivante 

OÙ  l'on  devra  regarder  OTfl,  m\,  u',  h„,  0'  comme  des  eonstaiiles. 
On  pourrait  intégrer  celte  équation  et  déterminer  ^{u);  mais  il 
est  préférable  de  montrer  que  l'on  peut  tonjours  choisir  les  axes, 
de  telle  manière  que  les  constantes  ni' ,  m'^,  n  ,  ii\  prennent  des 
valeurs  très  simples. 

Reprenons  les  formules  de  substitution 


Nous  savons  qu'elles  définissent  un  déplacement  à  la  surface  de 
la  splière.  Si,  en  particulier,  nous  prenons  les  valeurs  de  m,  m„, 
/!,  rit,  très  voisines  de  i,  i,  Oj  o,  elles  définiront  un  déplacement 
infiniment  petit  du  point  {u,  a,)  à  partir  de  sa  position  initiale. 
Ainsi  les  formules 

_      (dm-i-  i)it-i-  dn  _     «i(i  -!-  dm,,) -h  di'it, 

—  u  dna  -t-(i  +  diiii,)  '  ~  ■—  !([  dn  -i-(t  +  dm) 

représentent  une  rotation  d'à  autour  d'un  certain  diamètre  de  la 
sphère.  Si  nous  prenons  ce  diamètre  pour  axe  dos  ;,  il  faudra  que 

dn  —  dn^  —  a,         dm  —  i  ~   -,         d/ng  -=  —  (  — 


Portant  ces  valeurs  dans  l'équation  à  laquelle  doit  satisfaii-e  ^{u), 
nous  trouverons 

et,  par  suite, 


/:  désignant  une  constante.  En  intégrant,  on  a 
(ï7)  #(»)=C»«. 
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On  trouverait  de  même 

Les  surfaces  qui  correspondent  à  ces  valeurs  des  fonctions  .f(«), 
^1  (  U{  )  jouissent  bien  de  la  propriété  indiquée  et  sont,  nous  l'avons 
déjà  vu  (n"  203),  applicables  sur  des  surfaces  de  révolution.  La 
méthode  par  laquelle  nous  les  avons  obtenues  a  été  indiquée  par 
M.  Schwarz  (' ). 

Nous  signalerons  une  remarquable  propriété  dont  elles  jouissent. 
Remplaçons  dans  les  formules  de  M.  Weierstrass  #(«),  ,Jf[a,) 
parleurs  valeurs  précédentes  où,  pour  pins  de  netteté,  on  aura 
mis  m  —  2  à  la  place  de  k,  en  sorte  que  l'on  aura 

.f(,M)=C«"'-^        ^i(u,)  =  C,uT^. 

Si  l'on  fait  tourner  la  surface  de  l'angle  a  autour  de  l'ase  des  z-, 
les  nouvelles  valeurs  de  i{u),  0i{ui)  seront,  d'après  les  formules 
(23)  du  n°  200, 

^[i.)=Ce-'"^«p™-^ 

On  voit  que,  lorsque  ni  n'est  pas  nul,  ces  nouvelles  valeurs  con- 
viennent à  une  des  surfaces  associées  à  la  proposée.  Le  cas  où  m 
est  nul  correspond,  nous  le  savons  (n°  200),  aux  bélicoïdes.  On 
est  ainsi  conduit  au  théorème  suivant  : 

Si  l'on  considère  toutes  les  surfaces  minima,  autres  que  les 
hélicoïdes,  qui  sont  applicables  sur  des  surfaces  de  révolution, 
elles  sont  superposables  à  leurs  surfaces  associées  ;  si  l'on  fait 
tourner  la  surface  d'un  angle  quelconque  autour  de  son  axe, 
on  obtient  l'une  des  surfaces  associées. 

Par  suite,  pour  obtenir  toutes  les  applications  de  la  surface  sur 
elle-même,  ii  suffira  de  la  faire  tourner  d'un  angle  quelconque 
autouf  de  son  axe  et  de  faire  correspondre  dans  les  deux  positions 
les  points  où  les  plans  tangents  sont  parallèles. 


(')   ScmvAHz,  MUcellen  aus  dem  Gebiete   der  Minimalflàchen,  p.   2g6. 
aussi  BoviR,  Théorie  de  la  déformation  des  sur/aces,  p.  gg. 
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Si  l'on  Yeul  de  même  obtenir  loiites  les  surfaces  minima  appli- 
cables sur  une  surface  spirale,  il  faudra  prendre  (  '  } 

l'application  de  la  mélbode  précédente  conduit,  sans  difficulté, 
à  ce  résultat,  que  nous  nous  contentons  de  signaler.  Le  lecteur 
démontrera  sans  difficulté  que  les  surfaces  obtenues  sont  sem- 
blables à  celles  qui  leur  sont  associées. 

orie  der  Hlirumal/lâchen  {Matkematischi:  An- 
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CHAPITRE  Y[. 

LES     FORltVLES     DE    MONGE    ET    LliOll     IWTEUPItÉTATIOH    GÉOMïTEIQUE. 

Rechercher  de  M.  Lie  —  r.eneiatiun  de  toute  surface  minima  par  la  translation 
de  deux  courbes  minima  —  Etude  de  te  mode  de  génération,  détermination 
nouvelle  des  surfaces  al§,p|jiiques  et  des  surfaces  réelles.  —  Surfaces  minima 
doubles.  —  Détermmation  des  surfaces  doubles  réelles.  —  Courbes  minima  qui 
sont  identiques  à  leurs  conjuguées  —  Les  surfaces  minima  dans  le  pi-emier 
système  de  coordonnées  tangentielles  étudié  au  LiTre  II,  Chap.  VIL  —  Pro- 
priété géomélriqae  qui  distingue  les  suilaces  doubles  des  surfaces  simples.  — 
Surfaces  découvertes  par  Mobius  et  dans  lesquelles  on  peut  passer  d'une  face 


!2'18.  Les  Chapitres  précédents  contiennent  l'exposition  d'une 
série  de  résultats  qui  reposent  sur  la  forme  partie tilière  donnée 
aux  formules  de  Monge  par  M.  Weierstrass.  Dans  des  travaux  ré- 
cents ('),  M.  Sophus  Lie  est  revenu  aux  équations  de  Monge;  il 
en  a  donné  l'interprétation  géométrique  la  plus  élégante  et  îl  a  mis 
en  évidence  tout  le  parti  que  l'on  peut  en  tirer  dans  l'étude  et 
dans  la  théorie  algébrique  des  surfaces  minima.  Nous  allons  déve- 
lopper, dans  ce  Chapitre,  les  principes  de  la  méthode  de  M.  Lie. 

Reprenons  les  formules  de  Monge 

(  ^  =  A(0+A.(T), 

oii  les  fonctions  A,  .  .  ,  ,  A,,  ...  satisfont  aux  conditions 
^  '  I  ^A? -^//R?  ^^/r?  =11. 


('}  s.  Lie,  Beitrage  zur  Théorie  der  Miiiimalfiëchen  ;  I.  Piojectivische  Uu- 
lersucliungen  ii/zer  algebraiscke  MinimalJlâcJten  (Matheniatische  Annalen, 
t.  XIV,  p.  33i;  1878).  —  //.  Metrische  Untersuchuiigen  iiber  algebraische  Mmi- 
malflâchen,  même  Recueil  (t.  XV,  p.  4^5;  1879).  Les  recherches  de  M.  Lie 
avaient  dqà  été  publiées  en  partie  dans  les  Arckiv  for  Mathematik  og  Natur- 
videnskab  (t.  II,  p.  157  el  358,  1877;  t.  Itl,  p.  166,  ïï4  et  34o). 
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Elles  nous  mollirent  immédiatement  que  les  surfaces  minima 
sont  des  cas  particuliers  des  surfaces  étudiées  au  n"  80  et  qui 
peuvent  être  engendrées  par  la  translation  de  deux  courbes  diffé- 
rentes; seulement  ces  courbes  sont  ici  imaginaires  et  leurs  tan- 
gentes vont  rencontrer  le  cercle  de  l'infini.  Nous  obtenons  ainsi  la 
génération  suivante  des  surfaces  minima,  qui  sert  de  base  aux  tra- 
vaux de  M.  Lie. 

La  surface  minima  la  plus  générale  peut  être  engendrée  de 
deux  manières  différences  par  la  translation  d'une  courbe 
imaginaire  dont  les  tangentes  vont  rencontrer  le  cercle  de  Vin- 
fini,  le  déplacement  étant  complètement  défini  par  la  condi- 
tion qu'un  point  déterminé  de  la  courbe  décrive  une  autre 
courbe  quelconque  de  même  définition  que  la  première. 


219.  Cette  interprétation  évidente  des  formules  de  Monge  offre 
l'avantage  de  montrer  immédiatement  que  la  tbéorie  des  surfaces 
minima  dérive  de  celle  des  courbes  dont  les  tangentes  vont  ren- 
contrer le  cercle  de  l'infini  et  auxquelles  nous  donnerons,  avec 
M.  Lie,  le  nom  de  courbes  minima.  En  se  plaçant  à  ce  point  de 
vue,  on  peiit  retrotiver  facilement  les  différents  systèmes  de  for- 
mules qui  ne  contiennent  aucun  signe  de  quadrature  et  déterminent 
les  points  d'une  surface  minima. 

En  effet,  puisque  les  tangentes  d'une  courbe  minima  rencontrent 
le  cercle  de  l'intini,  la  développable,  enveloppe  des  plans  oscula- 
teurs  de  celte  courbe,  devra  contenir  le  cercle  de  l'infini. 

Si  l'on  prend  l'équation  d'un  plan  langent  à  cetle  développable 
sous  la  forme 


le  point  correspondant  de  la  cotulje  i 
les  formules  suivantes 


;ra  dé  te 


iiné  par 


qui  conduiraient  ans  équations  de  Legendre  (n"  187). 
Mais,  le  cercle  de  l'infini  étant  une  courbe  i 


y  Google 


34a  LIVRE  III.  —  ciiAP.  v[. 

prendre  Téquation  dn  plan  tangent  à  la  développable  sous  la  forme 

rationnelle 

(4)  {t-ur)a:^i(i  +  ii^)y  +  2ii^^2f{u)^o, 

qui  donne,  pour  un  point  de  l'arête  de  rebronssement,  les  espres- 
sions  suivantes  des  coordonnées  : 

(11  '  r  -I-  "3 

ï  =  »/"{«)-/'(«). 

Si  l'on  associe  ce  système  au  système  analogue  où  l'on  changera 
i  en  —  t,  on  retrouvera  les  formules  de  M.  "Weierstrass,  Les  deux 
courbes  miaima  ((ui  interviennent  dans  ces  formules  sont  les 
arêtes  de  rebronssement  des  deux  développables,  enveloppes  des 
plans 

<"  l(,-.î)x-.-(.-^..î)7-.'",--H./.(..)=.. 

220.  Revenons  aux  équations  qui  délerminent  la  surface  mi- 
nima  sous  leur  forme  la  plus  générale  et  au  mode  de  génération 
employé  par  M.  Lie.  Si  l'on  veut  éviter  la  considération  d'une 
translation  imaginaire,  il  suffira  d'appliquer  le  théorème  donné  au 
n"  82;  ce  qui  donnera  la  proposition  suivante  : 

Soient  les  deux  courbes  minima  (T),  (T,)  définies  respec- 
tivement par  les  équations 


»  =  >A(t), 

SP=»A,(T), 

y  =  2B(l), 

r  =  »B,(,), 

i  =  aC(<), 

a  =  aC,(T). 

Le  milieu  de  la  droite  qui  joint  un  point  quelconque  de  l'une 
à  un  point  quelconque  de  Vautre  décrit  la  surface  minima  la 
plus  générale  définie  par  les  formules  (i). 

La  surface  demeurera  la  même  si  l'on  substitue  à  (T),  (T))  les 
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ic=  3A(0+ A,  x  =  aA,(T)— /;, 

a  =  2G(()-i-/,  3  =  2C,(t)  — ;, 

où  A,  k,  l  désignent  trois  constantes)  quelconques,  c'est-à-dire  si 
l'on  imprime  à  la  courbe  (T)  une  translation  déterminée  quel- 
conque, à  la  condition  d'imprimer  à  (F)  )  la  translaiion  égale  et 
contraire. 

SoitMM,  {Jig.  i5)  une  droite  dont  les  extrémités  s'appuient  sar 
les  courbes  (T),  (T,  ),  Si  le  point  M  reste  fixe,  le  milieu  p  de  MM, 
décrira  une  courbe  minima  de  la  surface,  homotliétique  à  (F,),  le 
rapport  de  similitude  étant  ^.  Si,  au  contraire,  le  point  M,  reste 
fixe,  le  point  p  décrira  uneaulre  courbe  minima  homolhélique 
à  (F).  Cette  simple  remarque,  qiii  a  déjà  été  présentée  d'une  ma- 
Fig.  .5. 


nicre  g'énérale  au  n°  82,  suffit  à  montrer  que,  si  l'on  a  obtenu 
deux  générations  différentes  de  la  surface  au  mojen  de  deux 
courbes  (F),  (F,)  et  de  deux  autres  cotirbes  (F'),  (F',),  ces  der- 
nières ne  sont  autres  que  les  précédentes  déplacées  parallèlement 
à  elles-mêmes.  Soient  en  effet  MM,,  M'M',  deux  droites  apparte- 
nant aux  deux  modes  différents  et  aj-anl  leur  milieu  en  un  même 
point  p  de  la  surface.  Si  le  point/)  décrit  une  des  courbes  minima 
de  la  surface,  l'un  des  points  M,  M,  et  l'un  des  points  M',  M',  de- 
meureront fixes.  Supposons  que  ce  soient  les  points  M  et  M'.  La 
droite  Ml  M',  demeurera  constamment  égale  et  parallèle  à  M'M. 
Par  conséquent,  la  courbe  (F',  )  se  déduira  de  (F,  )  par  une  transla- 
tion constante  et  égale  à  M'M.  Si  le  point  p  décrit  maintenant 
l'autre  courbe  minima  de  la  surface,  M,  et  M',  demeureront  fixes 
et  la  ligne  M'M  demeurera  constante  en  grandeur  et  en  direction. 
On  voit  donc  que,  si  l'on  a  obtenu  un  mode  de  génération  de  la 
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surface,  on  obtiendra  tons  les  autres  en  imprimant  aux  denx 
courbes  (V),  (F,  )  dens  translations  égales  et  opposées. 

Le  résuUai  précédent  joue  un  rôle  essentiel  dans  les  développe- 
ments qui  vont  suivre.  11  permet  en  particulier  de  résoudre  la 
question  suivante  : 

Considérons  un  mode  de  génération  de  la  surface,  obtenu  au 
moyen  de  deux  courbes  (F),  (Fi).  Est-i!  possible  que  les  différents 
points  de  la  surface  soient  donnés  de  plusieurs  manières  par  cette 
génération,  c'est-à-dire  soient  les  milieux  de  deux  ou  plusieurs 
segments  appuyant  leurs  extrémités  sur  ces  deux  courbes? 

S'il  en  est  ainsi,  soient  MM,,  M'M',  {fig.  i5)  deux  droites 
donnant  le  même  point/»  de  la  surface.  La  trajectoire  de  l'un  des 
points  M',  M',,  du  point  M'  par  exemple,  se  déduit  de  la  trajec- 
toire (F)  du  point  M  par  une  trans'lation  constante  MM'.  Cela 
posé,  si  le  point  M'  apparlienlàla  courbe  (F,),  cette  courbe  devra 
dériver  de  (F)  par  une  simple  translation.  Ecartons  ce  cas  intéres- 
sant qui  sera  soumis  pins  loin  à  une  étude  approfondie.  Si,  au 
contraire,  le  point  M'  appartient  à  la  courbe  (F),  le  point  M',  ap- 
partiendra à  (r, )  et  les  deux  courbes  (F),  (Fi)  pourront  être 
soumises  à  deux  translations  égales  et  contraires  MM',  M,  M',  sans 
cesser  de  coïncider  avec  elles-mêmes.  Elles  seront  deux  courbes 
périodiques  et,  par  conséquent,  transcendantes,  admettant  la 
même  période  ('). 

Réciproquement,  toutes  les  fois  que  les  courbes  seront  pério- 
diques et  admettront  la  même  période,  chaque  point  de  la  surface 
sera  le  milieu  d'une  infinité  de  segments;  car  soient  M,,,  N,,  deux 
points  pris  respectivement  sur  les  deux  courbes.  En  appliquant 
dans  les  deux  sens  la  translation  à  laquelle  on  peut  soumettre  les 
courbes,   on  en   déduira  deux  séries  de  points  en  ligne  droite 

....     M-a,     M-,,     M„,     M„     Ma,      ..., 
...,     N_2,      N_,,      rVi,,      N,,      N,,      ...: 

Les  segments  MoNq,  M,N_,,  M^,  N,,   ...  aurout  évidemment  le 


{')  Nous  douneron  d         ]  !   /   riodigues  aux  courbes 

îu  aux  surfaces,  néce  d  q  ssent  pas  de  coïncider 

ivec  ellfis-mflmes  qua  d        I  p  I  déterminée. 
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même  milien  el.  donneront  le  même  point  de  la  surface.  La  consi- 
dération des  cordes  M|,N_|,  MoN^o  montre  d'ailleurs  que  la  sur- 
face niinima  sera  périodique  comme  les  courbes,  et  la  transla- 
tion ppi  à  laquelle  on  peui  la  soumettre  sera  la  moitié  de  celle  qui 
convient  aux  deux  courbes. 


En  dehors  du  cas  que  nous  venons  de  signaler  et  de  celui  où  la 
courbe  (î,)  n'est  autre  que  la  courbe  (F)  déplacée  parallèlemeni 
à  elle-même,  les  points  de  la  surface  qui  (brment  le  lieu  des  milieux 
de  deux  se§:ments  différents  ne  pourront  s'étendre  sur  une  nappe 
et  formeront  tout  au  plus  une  ou  plusieurs  courbes  qui  seront  des 
lignes  multiples  et,  en  général,  des  lignes  doubles  de  la  surface. 

221.  Après  avoir  étudié  d'une  manière  générale  la  construction 
géométrique  qui  sert  de  base  aux  travaux  de  M.  Lie,  proposons- 
nous  d'obtenir  toutes  les  surfaces  algébriques  et  toutes  les  surfaces 
réelles.  La  surface  sera  évidemment  algébrique  si  les  deux  courbes 
(K),  (K)),  dont  la  translation  peut  engendrer  la  surface,  sont 
elles-mêmes  algébriques.  Réciproquement,  si  la  surface  est  algé- 
brique, ces  deux  courbes  doivent  l'être  aussi  ;  car  soient  (^),  {k'') 
deux  positions  de  l'une  d'elles.  H  existe  une  translation  qui  amène 
(A-)  en  ik).  Appliquée  à  la  surface,  cette  translation  l'amène  dans 
une  position  nouvelle  où  elle  contiendra  encore  (A"').  La  courbe 
(^'),  étant  l'intersection  complète  ou  une  partie  de  l'intersection 
de  deux  surfaces  algébriques,  sera  donc  algébrique.  Ainsi  : 

Pour  obtenir  toutes  les  surfaces  algébriques,  il  faudra 
prendre  pour  les  courbes  (T),  (Ti),  ou  pour  les  courbes  (K.), 
(K,)  do/it  la  translation  engendre  la  surface,  deux  lignes 
algébriques. 

222.  Proposons-nous  maintenant  d'obtenir  toutes  les  surfaces 
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réelles;  soient  (M)  une  telle  surface  et  p  un  quelconque  de  ses 
points  réels;  soient 

^  =  AfO,        J  =  B(0>        --C(0 

les  équations  qui  définissent  l'une  des  deux  courbes  minima  de  la 
surface  passant  parle  point/».  La  courbe  conjuguée  sera  définie 
par  les  équations 

où  A',  B',  G'  désignent  les  fonctions  conjuguées  de  A,  B,  C 
D'ailleurs  elle  se  trouve  évidemment  sur  la  surface,  passe  par  le 
point  p  et  y  admet  une  tangente  qui  est  imaginaire  conjuguée 
de  ia  tangente  à  la  première  courbe.  Elle  est  donc  la  seconde 
courbe  minima  de  la  surface  passant  par  le  point /j.  Ce  point  étant 
admis,  désignons  par  ^u,  j)-,,,  Zf,  les  coordonnées  du  point />;  les 
équations 

j'  =  B(0+B'(T)-7„, 

déterminent  une  surface  minima  qui  contient  les  deux  courbes 
précédentes  et  coïncide,  par  conséquent,  avec  la  surface  donnée 
(M).  Si  l'on  augmente  A,  A'  de  Ç,  B,  B'  de  -Ç,  C,  G'  de  J,  on 
peut  les  écrire  sous  la  forme  plus  simple 

:^  =  A(0  +  A'(^), 

r=B(0  +  B'(-}, 

A,  A';  B,  B' ;  C,  C  désignant  encore  des  fonctions  imaginaires 
conjuguées.  Réciproquement,  il  est  évident  que  les  formules  pré- 
cédentes donneront  toujours  une  surface  réelle  ;  car  il  suffit,  pour 
obtenir  des  points  réels,  d'v  remplacer  (  et  v  par  des  imaginaires 
conjuguées.  Ainsi  ; 

Pour  obtenir  toutes  les  sui-faces  réelles,  on  associera  à  une 
courbe  minima  quelconque  la  courbe  imaginaire  conjuguée, 
qui  est  aussi  minima.  Le  milieu  de  la  droite  qui  joint  un  point 
quelconque  de  la  première  courbe  au  point  imaginaire  con- 
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j ligué,  nécessairement  situé  sur  la  seconde  courbe,  décrira  une 
nappe  réelle  de  la.  surface  minima  réelle  la  plus  générale. 

223.  Les  raisoiinemeats  précédents  laissent  toutefois  de  côté 
une  question  dont  l'esameu  offre  quelque  intérât.  Pour  que  le 
milieu  de  la  droite  qui  joint  deux  points  soit  réel,  il  n'est  pas 
nécessaire  que  les  deux  points  soient  imaginaires  conjugués.  Ne 
serait-il  pas  possible  d'obtenir  des  nappes  réelles  en  joignant  les 
points  de  la  première  courbe  à  des  points  de  la  seconde  qui  ne 
seraient  pas  imaginaires  conjugués  des  premiers.  Les  résultats 
obtenus  au  n°  220  donnent  la  réponse  à  cette  question. 

En  effet,  soientM  un  point  pris  sur  la  première  courbe  (r),  N»  un 
point  pris  sur  la  conjuguée  (T')  {fig-  17),  et  soient  Mo,   N  les 


points  imagiuaires  conjugués  de  M,  No,  le  premier  se  trouvant 
sur  la  seconde  courbe  et  le  second  sur  la  première.  Si  le  milieu 
de  la  droite  iVIN^  est  réel,  il  coïncidera  avec  le  milieu  de  NMo  et, 
par  conséquent,  chaque  point  de  la  nappe  réelle  étant  obtenu  de 
deux  manières  différentes,  il  faudra,  d'après  les  résultats  du 
n"  220,  que  l'une  des  droites  MMo,  MN  soit  de  grandeur  et  de 
direction  constantes.  Si  cette  propriété  appartient  à  la  droite  MM,), 
la  courbe  {V)  se  déduira  de  (T)  par  une  translation  déterminée; 
nous  avons  déjà  réservé  (n°  220)  cette  bj'pothèse  pour  une  dis- 
cussion spéciale  et  nous  pouvons  admettre  ici  que  la  droite  dont 
la  grandeur  et  la  direction  sont  invariables  est  le  segment  MN. 
Comme  la  figure  MNNoMn  est  un  parallélogramme,  la  droite  MN 
est  égale  et  parallèle  à  sa  conjuguée  M^  N,,  et  elle  est,  par  suite,  de 
grandeur  et  de  direction  réelles,  La  courbe  (F)  sera  donc  une 
courbe  périodique  admettant  une  période  réelle  MN  et  il  en  sera 
de  même  de  la  courbe  conjuguée  (F').  La  surface  minima  sera 
aussi  périodique  et  pourra  être   soumise  à  la  translation  réelle 
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'-;— sans  cesser  de  coïncider  avec  eîle-mèine.  Quant  au  milieu /j 
de  MN(|,  il  se  déduira  du  milieu  /)'de  MMoparla  même  translation. 
Par  suite,  en  joignant  seulement  les  points  imaginaires  conjugués, 
M,  Mo  par  exemple,  sur  les  deux  courbes,  on  n'aura  pas  toute  la 
partie  réelle  de  la  surface,  mais  on  obtiendra  du  moins  une  portion 
de  la  surface  dont  on  peut  faire  dériver  toutes  les  autres  en  la 
à  la  translat'on  — ■ 


224.  Il  nous  reste  à  examiner  l'iiypotiièse  particulière,  réservée 
dans  les  raisonnements  qui  précèdent,  où  les  deux  courbes  (F), 
(r,  )  peuvent  se  ramener  l'une  à  l'autre  par  une  simple  translation. 
Cette  étude  nous  conduira  à  la  notion  importante  et  nouvelle  des 
surfaces  doubles,  qui  est  due  tout  entière  à  M.  Lie. 

Nous  avons  vu  que  l'on  peut,  dans  la  génération  de  la  surface, . 
substituer  aux  deux  courbes  (F),  (F,)  deux  autres  courbes  (F'), 
(F'i)  qui  s'en  déduisent  respectivement  par  deux  translations  égales 
et  opposées.  D'après  cela,  si  nous  désignons  par(rf)  la  translation 
qui,  dans  le  cas  actuel,  amène  (F)  à  coïncider  avec  (Fj),  nous 
pourrons  imprimer  à  (F)  la  translation  (-1  et  à  (F,)  la  trans- 
lation —  (-):  nous  obtiendrons  ainsi  nne  seule  et  même  courbe 
(D)  qui  remplacera  a  la  fois  (F)  et  (F,),  en  sorte  que  la  surface 
proposée  deviendra  le  Heu  des  milieux  de  toutes  les  cordes  de 
cette  courbe  mininia  (D). 

Réciproquement,  si  une  surface  admet  la  génération  précédente 
au  moyen  de  la  courbe  (D),  il  résulte  delà  proposition  démontrée 
au  n"  220  que  l'on  obtiendra  tous  les  systèmes  différents  de 
courbes  (F),  (F))  au  moyen  desquels  on  peut  engendrer  la  surface 
en  imprimant  à  la  courbe  (D)  deux  translations  égales  et  opposées. 
Par  suite,  les  courbes  (F),  (F,)  relatives  à  tout  système  de  géné- 
ration de  la  surface  pourront  toujours  se  déduire  l'une  de  l'autre 
par  une  simple  translation. 

Revenons  à  la  génération  de  la  surface  au  moyen  de  la  courbe 
unique  "(D),  elle  permet  de  reconnai:tre  que  les  deux  courbes 
minima  dont  la  translation  engendre  la  surface  sont  identiques 
l'une  à  l'autre.  Si  l'on  considère  en  effet  une  corde  MM,  de  la 
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courbe  (D),  les  deux  courbes  minima  de  la  surface  passant  par 
le  milieu  de  cetle  corde  sont  les  liomo  thé  tiques  de  (D),  avec  le 
même  rapport  de  similitude  -.  par  rapport  aux  points  M,  M|. 
Elles  sont  donc  égales  et  peuvent  être  ameoées  à  coïncider  par 
une  translation  égale  à-  MM,,  imprimée  à  l'une  d'elles.  Nous 
pouvons  ajoiiter  que  les  deux  séries  de  courbes  minîma  tracées 
sur  la  surface  ne  peuvent  plus  être  distinguées  l'une  de  l'autre  et 
forment  une  seule  famille  composée  de  toutes  les  courbes  que 
l'on  obtient  en  prenant  les  homothétiques  de  la  courbe  (T))  par 
rapport  à  chacun  de  ses  points.  Ces  courbes  sont  évidemment 
tangentes  à  la  courbe  (D),  chacune  au  centre  d'homothétie  qui 
lui  correspond,  et  elles  admettent  cette  courbe  pour  enveloppe. 
Mais,  comme  il  en  passe  deux  par  chaque  point  de  la  surface,  qui 
est  ainsi  engendrée  deux  fois,  M.  Lie  a  donné  le  nom  de  surfaces 
doubles  à  toutes  les  surfaces  minima  que  nous  étudions  ici  et  que 
l'on  peut  caractériser,  comme  on  voit,  en  disant  qu'elles  sont  le 
lieu  des  milieux  des  cordes  d'une  courbe  minima  (D). 
Si  la  courbe  (D)  est  définie  par  les  équations 

.  =  ,A(1),       J-"»B(0,        -  =  2C(1), 

la  surface  double  correspondante  le  sera  par  le  système 

=.  =  A(1)  +  A(,), 

,.  =  B(<)^B(,). 

^-C(!)  +  C(,). 

OÙ  t  el  -  entrent  symétriquement,  en  sorte  que  le  mâmc  point  di; 
la  surface  correspond  à  deux  systèmes  différents  de  valeurs  de  / 
et  de  T  se  déduisant  l'un  de  l'autre  par  l'échange  de  ces  deux  va- 
riables. 

228.  La  définition  que  nous  avons  adoptée  permet  de  reconr 
naître  qu'il  existe  des  surfaces  doubles  réelles.  Mais,  pour  faci- 
liter cette  recherche,  nous  commencerons  par  examiner  s'il  existe 
des  surfaces  doubles  qui  soient  le  lieu  des  milieux  des  cordes  de 
deux  courbes  différentes  (D),  (D'). 

Nous  pouvons  appliquer  ici  les  résultats  du  n°  220  en  consi- 
dérant (r)    et   (Ti)    comme    confondues    avec    (D),  (T')   et  (T'J 
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comme  coûfondues  a\ec  (D').  il  faudra  que  (D)  puisse  se  déduire 
de  {D')  par  deux  translations  égales  et  opposées  et,  par  conséquent, 
que  (D)  soit  une  courbe  périodique.  Réciproquement,  si  la 
courbe  (D)  est  périodique,  soit  (rf)  la  translation  à  laquelle  on 
peut  la  soumettre  sans  qu'elle  cesse  de  coïncider  avec  elle-même. 
On  reconnaîtra  aisément  qu'en  lui  imprimant  une  translation  égale 
seulement  à  ( -li  on  obtient  une  nouvelle  courbe  (D')  qui  donne 
la  même  surface  que  la  première. 

Un  raisonnement  analogue  montrera  que,    si  un   point   quel- 


conqi 


i  de  la  surface  correspond  à  deux  cordes  différentes  de  la 


courbe  (D),  cette  courbe  est  nécessairement  périodique. 

En  dehors  du  cas  exceptionnel  où  (D)  est  périodique,  on  peut 
donc  affirmer  qu'à  chaque  surface  minima  double  correspond 
une  seule  courbe  (D)  et  que  les  points  de  la  surface  qui  sont  les 
milieux  de  deux  cordes  ne  peuvent  former  une  nappe  et  se  dis- 
tribuent tout  au  plus  sur  certaines  Signes,  nécessairement  mul- 
tiples, de  la  surface. 

Ce  point  étant  établi,  proposons-nous  de  trouver  toutes  les  sur- 
faces doubles  réelles.  Soit  (D)  la  courbe  au  moyen  de  laquelle  on 
peut  engendrer  la  surface  ;  on  reconnaît  immédiatement,  en  chan- 
geant [  en  —  i,  que  la  surface  peut  aussi  être  engendrée  au  mojen 
de  la  courbe  imaginaire  conjuguée  (D')-  Donc  : 

Pour  que  la  surface  minima  double  soit  réelle,  il  est  né- 
cessaire que  la  courbe  {D)  coïncide  avec  sa  conjuguée  ou  puisse, 
du  moins,  s^en  déduire  par  une  translation 

Réciproquement,  supposons  que  la  condition  énoncée  soit 
remplie.  Si  la  courbe  coïncide  avec  sa  conjuguée,  elle  contiendra, 
en  même  temps  que  le  point  imaginaire  M,  le  point  imaginaire 
conjugué  Mo,  et  le  milieu  de  la  corde  MMu  décrira  une  nappe 
réelle. 

Si,  au  contraire,  la  courbe  (D)  ne  coïncide  pas  avec  sa  conjuguée 
(D'),  mais  peut  s'en  déduire  par  une  translation,  la  surface  double 
correspondante  à  la  courbe  (D)  pourra,  ai  elle  est  réelle,  être 
engendrée  aussi  au  moyen  de  la  courbe  (D'),  et  la  remarque  faite 
plus  haut  nous  apprend  qu'elle  sera  nécessairement  transcendante 
et  périodique.  Nous  sommes  ainsi  conduits  au  résultat  suivant  : 
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Pour  obtenir  toutes  les  surfaces  doubles  réelles  non  pério- 
diques et,  en  particulier,  toutes  les  surfaces  doubles  algé- 
briques, il  suffit  de  déterminer  toutes  les  courbes  miniina  qui 
sont  identiques  à  leur  conjuguée  {'). 

226.  On  peut  signaler  d'abord  une  solution  évidente  du  pro- 
blème ainsi  posé.  Considérons  la  développable  circonscrite  à  une 
surface  réelle  quelconque,  transcendante  ou  algébrique,  et  an 
cercle  imaginaire  de  l'infini.  Cette  développable  sera,  en  général, 
indécomposable  et,  comme  elle  est  définie  par  des  équations 
réelles,  son  arête  de  rebroussemem  sera  une  courbe  minima  qui 
coïncidera  avec  sa  conjuguée  et  donnera,  par  conséquent,  naissance 
à  une  surface  double  réelle. 

Soit 

(7)  t'"'(U,  V,  W,  P)  -  o 

l'équation  tangentielle  homogène  d'une  .surface  réelle  quelconque. 


(')  On  peut  ajouter  les  remarques  saivantes  relatives  au  cas  où  la  courbe  (D) 
peut  être  amenée  par  une  translation  à  coïncider  avec  sa  conjuguée.  Si  la 
translation  qui  amène  (D)  en  coïncidence  avec  {D'j  est  réelle,  la  surface  minima 
correspondante  le  sera  aussi.  Soient  en  elTet,  a,  b,  c  les  quantités  réelles  qui  sont 
les  composantes  de  la  translation.  A  un  point  li{3:,  y,  z)  de  (D)  correspond  on 
point  N  de  (D')  dont  les  coordonnées  sont 


Le  point  N',  imaginaire  conjugué  de  ce  point,  se  trouvera  évidemment  soi 
courbe  (D)  conjuguée  de  (D')  et  il  aura  pour  coordonnées 

cc,  +  a,    y,  +  b,    î.  +  c, 

a!„  j,,  5,  désignant  les  quantités  conjuguées  de  ce,  y,  z.  II  suit  de  là  que  le  mil 
de  la  droite  MW  qui  est  une  corde  de  (D)  sera  réel  et  décrira  une  nappe  ré 
de  la  surface. 

Si  la  translation  qui  amène  (D)  sur  {D')  est  imaginaire,  la  surface  ne  sera 
nécessairement  réelîe.  Considérons,  par  exemple,  la  courbe  (D)  définie  par 


Cette  hélice  peut  être  amenée  à  coïncider  avec 
2^1  parallèle  â  l'axe  des  s.  La  surface  1 


réelle  que  si  la  constante  ^  est  nulle. 
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L'éc[uaLioit  d'un  plan  Langent  au  cercle  de  l'infinî  est 

Exprimons  que  ce  plan  est  aussi  langent  à  la  surface,  nous 
aurons  l'équation 

(g)  F[,-«S   i[i^u^),   2«,   4]  =  o, 

ou  plus  simplement,  en  tenant  compte  de  riiomogénélté, 

le  symbole  'I'  désignant  une  fonction  réelle  quelconque.  La  valeui' 
de  5  tirée  de  cette  équation  sera  la  fonction  /(«)  qui  figure  dans 
les  formules  (  5).  Eu  changeant  i  en  —  /,  on  aura  ta  fonction  con- 
juguée /)  (  u)  et  la  surface  minima  correspondante  sera  pleinement 
déterminée. 

Supposons,  par  exemple,  que  l'on  considère  la  développable 
circonscrite  à  la  fois  au  cercle  de  l'infini  et  à  la  parabole  dont 
l'équation  tangcntielle  est 

U^  =  W'P. 
On  aura  ici 

4b/(«)  =  (i-«T 
et,  par  conséquent, 

Kn  substituant  ces  valeurs  dans  les  formules  (  i8)  [p.  289],  on 
aurait  les  équations  qui  déterminent  la  surface.  C'est  la  plus 
simple  des  surfaces  minima  doubles;  elle  a  été  découverte  par 
M.  L.  Henneberg  (').  Nous  la  retrouverons  plus  loin. 

227.  On  peut  se  placer  à  un  autre  point  de  vue  dans  la  recherche 
des  surfaces  doubles  et  se  demander,  par  exemple,  à  quelle  con- 


('  )  HiissEDERG  (L.  ),  Ueber  solcke  Mmimalflàcken  welc/ie  eine  vorgeschriebeiiE 
ebeiie  Curve  zur  geodàtischen  Linie  kaben.  Zurich,  1875, 

Ueber  diejenige  Minimalfidche,  welche  die  Neil'sche  Parabel  zur  geodati' 
schen  Linie  hal  (  Vierteljahrachrift  der  Zurcker  JVatur/.  Gea.,  t.  XXI). 

Eestimntung  der  niedrigsten  Classenzahl  der  algebraiscken  Minimalfldchen. 
{Annaii  di  i\fatematica,  a'  Siîrie,  t.  IX,  p.  r,\;  1877). 
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dition  doivent  satisfaire,  si  la  surface  est  double,  les  fonctions 
rf  (w),  S^i(«i)  de  M.  Wcicrsirass.  Si  noiis  considérons  les  deux 
courbes 

U^        '-J{l-u^)^{a)da,  ix^        '-^  J{i  -  u.\)  §,{u,)  du,, 

'=       '- J  il  ^u^)^iu-)  du,  ,y=^Lj(i^ul)i,{uOdu>, 

3=  iii^{u')du,  z=  I  uj  s  i(ii,  )  du,, 

dont  la  translation  engendre  la  surface,  ii  faut  exprimer  que  l'une 
d'elles  se  déduit  de  l'antre  par  une  simple  translation,  c'est-à-dire 
que  l'on  peut  prendre  pour  «i  une  fonction  de  u  permettant  de 
satisfaire  aux  relations 

(i  —  u^)r^(u)du=^(i~u\)0i{_ih)dui, 
i{i  -+-  u-'j  i{  u)  du  =  —  î(i -H  b|)  ^i(ui)duu 

u^iu.) du  =  It]  $i{  Uy)  dlti. 

En  divisant  membre  à  membre,  on  trouve  les  deux  égalités 
qui  donnent 


Si  l'on  porte  cette  valeiir  de  i^i  dans  l'une  quelconque  des  équa- 
tions précédentes,  on  obtient  la  relation 

(12)  #,(U0WÎ  --«'#(«), 

que  l'on  peut  mettre  aussi  sous  la  forme 

C'est  la  condition  cbcrcliée,  et  le  raisonnement  prouve  bien  ipi'elle 
est  suffisante. 

Si  l'on  applique  un  raisonnement  analogue  au  cas  oii  les  deux 
courbes  sont  définies  par  leurs  pians  osculateurs 

(i  —  ul)a!  —  i(i  +  u\  )7  -1-  3Ui^  -H  a/i  (K|)  =  o, 


y  Google 


on  trouvera,  en  exprimant  que  ces  deux  plans  coïncident,  les 
relations 


Le  problème  de  la  recherche  des  surfaces  donhles  esL  ainsi 
complètement  résolu. 

228.  Si  l'on  veul  que  la  surface  double  soit  réelle,  il  faudra  que 
les  deux  fonctions  y  et  y,  ou  §,  §^  soient  conjuguées.  On  est  ainsi 
conduit  à  une  équation,  loncttonnelle  dont  la  solution  est  d'ailleurs 
très  facile. 

Posons  en  effet 

et  désignons  par  0,  («)  la  fonction  conjuguée  de  %{u).  On  devra 


Mettons  en  évidence  la  partie  réelle  P(")  et  la  partie  imagi- 
naire iQiu)  de  la  fonction  0.  Nous  aurons 

Q(«)  =  -Q(-^J 
et,  par  conséquent, 

les   symboles  p  el  q  désignant  des  fonctions  réelles,   d'ailleurs 
quelconques.  On  déduit  de  là,  pour  &{u),  l'expression 

OH,  plus  simplement, 

(.4)  fi|î^=0(«)  =  =(■■)+?,  (-y. 
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'f  désignant  une  foncLioii  iiïiaglDaire  quelconque /)(w)  +  i«/{u)  el 
'f,  la  fonction  conjuguée  de  cp. 

On  trouverait  de  même  ponr^(«)  l'expression  analogue 

(i5)  ^.<i(„)=o(,o-?i(-;,)- 

En  s'appujant  sur  les  résultats  précédents,  on  peut  démontrer 
que  le  procédé  indiqué  au  n°  226  donne  ia  courbe  miiiima  la  plus 
générale  coïncidant  avec  sa  conjuguée.  Prenons  en  effet  l'équation 
du  plan  osculateur  de  celte  courbe  sous  la  forme 

où  l'on  a  remplacé  /{«)  par  sa  valeur  tirée  de  l'équation  (i4)-  En 
identifiant  l'équalion  précédente  avec  celle  d'un  plan  quelconque 


u_— ^v  _ 


et,  par  conséquent, 


Celte  équation  définît  évidemment  une  surface  réelle  à  laquelle 
sera  circonscrite  la  développablc,  enveloppe  des  plans  osculateiirs 
de  la  courbe  considérée. 

229.  Jusqu'ici  nous  avons  emplojé  les  formules  de  M.  Weier- 
strass,  qui  sont  parfaitement  appropriées  à  l'étude  des  surfaces 
réelles.  Dans  la  théorie  des  surfaces  doubles,  où  il  s'agit  de  com- 
parer les  deux  courbes  minima  dont  la  ti-anslation  engendre  la 
surface,  il  sera  avantageux  de  représenter  les  deux  courbes  mi- 
nima de  la  même  manière  et  de  les  considérer  respectivement 
comme  les  enveloppes  des  deux  plans 

(,  _„^)^ +  ,■(■  + "î)j-s«i-2  +  2/i  <;  ".)  =  »■ 


yGoosle 


Alors  les  deux  plans  seront  parallèles  si  l'on  a  «,  =  u,  el  les  deux, 
courbes  seront  identiques  si  l'on  a 

/,(«)  =  /('0. 
Les  formules  qui  définissent  un  point  de  la  surface  seront  les 
suivantes  ('  ) 

(  =  6)  j  y  ^  i'-^f'iu)  -  iaf(u)  +  i/iu) 

f         -hi'—^fiiU,)-itl,A{u,)+iMUi): 

u  =  k/'(^)-/(«)+«i/î(«o -/;(«.). 

et  le  plan  tangent  aura  pour  équation 
(,7)  (I  -  ««OX  +  i(^+uui)Y  +  (u^u,)Z  ^  ^  =  o, 

^  ayant  pour  valeur 

(iB)  5  =  ^/(«)  +  ^/i(«i) -(«-«.)[/'(«)-/!  («01- 

C'est  l'équation  de  la  surface  écrite  dans  le  système  (a,  p,  ^)  qui 
a  été  défini  ei  étudié  aux  n°°  164,  166.  Elle  se  prête  de  la  manière 
la  plus  simple  à  l'étude  des  surfaces  doubles. 
Dans  ce  cas,  nous  venons  de  le  voir,  on  aura 

(19)  /(»)=/.(«), 

et,  par  conséquent,  5  sera  une  fonction  symétrique  de  u  et  de  u, . 
Réciproquement,  exprimons  que  \  est  une  fonction  symétrique 
de  u  et  de  u^.  Nous  devrons  avoir 

=  2/(wo  +  =/i(«)-("-"i)[/;('0-/("i)i- 


(')  Ces  formules  sont,  aux  notations  près,  celles   qui 
Bjôriing  dans  le  Mémoire  analjsé  plus  haut  [p.  279]. 
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réc[uation  précédenLe  ne  contiendra  plus  que  Q(«)  el  deviendra 
20(«)-iB(M0-(«-"O[nw)M-6'(«i)]  =  o. 

La  seule  fonction  satisfaisant  à  celte  équation  est  un  polynôme  du 
second  degré,  mais  il  est  inutile  de  la  rechercher.  Car,  si  l'on  in- 
troduit la  notation 

l'expression  de  ^  devient 

ï^, .<=(«)  + 2  ?(«i)-(«-«i)[9'(«)-¥'(''0], 

<;t  nous  trouvons  l'équation  tangentielle  d'une  surface  double,  qui 
correspond  à  la  fonction  <f{it)-  Nous  pouvons  donc  énoncer  la 
proposition  sulvanié  : 

Si  l'on  emploie  le  système  de  coordonnées  tangentielles  dans 
lequel  on  écrit  l'équation  d'un  plan  sous  la  forme 

l'équation  tangentielle  des  surfaces  minima  sera 

(2,)  £  =  V(^)  +  Vi(P)-(^-P)[/'(")-/i(P)]- 

La  condition  nécessaire  et  suffisante  pour  que  la  surface  soit 
double   est  que   %  soit  une  fonction  symétrique  de  a  et  de  fj. 

230.  Nous  sommes  ainsi  conduits  à  étudier  d'une  manière  géné- 
rale !a  distinction  que  l'on  doit  établir  entre  les  surfaces  dont 
l'équation  tangentielle  est  symétrique  par  rapport  à  a  et  à  [3,  et 
celles  dont  l'équallon  n'est  pas  symétrique  par  rapport  à  ces  va- 
riables. 

Envisageons  une  surface  algébrique  quelconque,  représentée  par 
l'équation  tangentielle  indécomposable 

(m)  F(U,  V,  W,  P)  =  o; 

si  l'on  j  reniplacc  U,  V,  W,  P  par  leurs  expressions  en  a,  [3,  ;, 
on  aura  l'équation 

(ï3)  F[,-.p,  i(i  +  .(i),  ■  +  ?,  î]  =  o, 
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qui  est  symétrique  en  a  et  p.  Mais  il  peut  arriver  que,  l'équa- 
tion (22)  étant  indécomposable,  il  n'en  soit  pas  de  ménie  de  h 
préeédente. 

Supposons,  en  effet,  que  l'équation  (23)  se  présente  sous  la 
forme 

(ai)        /HU,V,W,  P)  — (L'^-i-Vî-:"  W^)çiKU,V,\V,  P)  :=  o, 

l'équation  (ii)  deviendra 

et  se  décomposera  dans  les  deux  suivantes 

/,(■«,  p,0-(=<-P)?i(«,P,^)  =  o, 

qui  oc  sont  plus  sjmélriques,  mais  qui  se  ramènent  Tune  à  l'autre 
quand  on  échange  a  et  p.  Elles  donnent,  l'une  et  l'autre,  tous  les 
plans  tangents  de  la  surface,  mais  avec  des  sens  opposés  pour  la 
normale. 

Réciproquement,  considérons  une  surface  définie  par  l'équation 

(^5)  Aa,%l)^o, 

irréductible  par  rapport  à  Ç.  Si  cette  équation  n'est  pas  symétrique 
par  rapport  à  a,  P,  on  sera  conduit,  evec  les  variables  U,  V,  W, 
P,  à  une  équation  tangentielle  de  la  forme  (34)  qui  permettra 
d'exprimer  le  radical  \/U^  +  V'  +  W^  en  fonction  rationnelle  de 
U,  V,  W,  P  ou,  ce  qui  est  la  même  chose,  des  coordonnées  du 
point  de  contact. 

Si,  au  contraire,  l'équation  (aS)  est  symétrique  par  rapport 
à  a  et  à  p,  il  sera  impossible  d'exprimer  rationnellement  !e  radical 
en  fonction  de  U,  V,  W,  P.  Si  l'on  avait,  en  effet, 


(26)  /U 


_/(li,V-W.P) 


y(U,V,W,P)' 
trouverions,  en  remplaçant  U,  V,  W,  P  en 


/)  et  (pi    étant  symétriques  en  a  et  p.  Or  il    est  impossible  que 
celte  équation  soit  vérifiée  par  les  valeurs  de  S  racines  de  l'équa- 
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tion  irréductible  proposée,  à  moins  que  ces  racines  n'annulent  à 
la  fois /,  elfi.  Alors  la -valeur  du  radical  donnée  par  l'équation 
(a6)  se  présenterait  constamment  sous  la  forme  -  cE  cette  équa- 
tion n'aurait  aucun  sens. 

En  appliquant  ces  remarques  aux  surfaces  niinima,  nous  olite- 
nons  la  proposition  suivante  : 

Pour  qu'une  surface  minima  soit  simple,  il  faut  et  il  suffit 
que  son  équation  tangentielle  puisse  être  ramenée  à  la  forme 
(a4)/  si  elle  est  déterminée  par  une  équation  en  coordonnées 
ponctuelles  f{x, y,  s)  =  o,  il  faut  et  il  suffit  que  les  deux  dé- 
terminations du  radical 

soient  des  fonctions  distinctes  l'une  de  l'autre,  c'est-à-dire 
que  le  radical  soit  un  carré  parfait. 

Considérons,  par  exemple,  l'alysséide  qui  est  définie  par  l'é- 
rmation 


Jj'alysséide  est  donc  une  surface  simple. 

Nous  pouvons  maintenant  compléter  les  remarques  présentées 
au  n"  192  sur  la  représentation  d'une  surface  minima  par  les  for- 
mules de  M.  Weierstrass.  Bornons-nous,  pour  plus  de  netteté, 
aux  surfaces  réelles.  Nous  avons  vu  qu'à  une  même  surface  on 
peut  faire  correspondre  deux  fonctions  différentes 


.T(») 


-iMv)- 


Les  résultats  obtenus  au  n"  227  nous  montrent  que  ces  deux  fonc- 
tions ne  seront  pas  distinctes,  dans  le  cas  des  surfaces  doubles,  ou, 
plutôt,  ce  seront  deux  branches  diiférentes  d'une  même  fonction. 
Si,  au  contraire,  la  surface  est  simple,  ces  deux  fonctions!  seront 
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irréductiliîes  l'une  à  l'autre  et  nous  aurons  deux  fonctions  diffc- 
rentes  d'une  même  variable  imaginaire  se  rapportant  à  la  même 
surface.  Ces  deux  fonctions  correspondront  aux  deux  coiirbes 
minima  distinctes  dont  la  translation  peut  engendrer  la  surface. 

231.   C'est  ici  le  lieu  de  présenter  quelcjues  remarques  sur  les 
surfaces  dont  l'équation  tangenlielle  est  de  la  forme 

Le  radical  v'tJM^V^"W^  étant  une  fonction  rationnelle  de  U, 
V,  W,  P  et,  par  conséquent,  des  coordonnées  du  point  de  con- 
tact, on  voit  qu'il  est  possible  d'attribuer  aux  normales  en  tous 
les  points  de  ces  surfaces  un  sens  bien  déterminé.  Si  l'on  prend, 
par  csemple, 

£i    Yi    ^ 


pour  les  cosinus  directeurs  de  chaque  normale,  et  si  l'on  décrit 
sur  la  surface  un  chemin  quelconque  pour  revenir  au  point  de 
départ,  on  y  reviendra  toujours  avec  les  mêmes  valeurs  pour  les 
cosinus  directeurs.  En  d'autres  termes,  il  sera  possible  de  distin- 
guer analytiquement  deux  côtés  de  la  surface.  C'est  ce  qui 
arrive,  par  exemple,  dans  le  cas  de  ]a  sphère  ou  dans  celui  de  la 
surface  de  quatrième  classe  déjà  considérée  au  n"  1S9. 

Supposons,  au  contraire,  qu'il  soit  impossible  d'obtenir  pour 
\/U^  -H  V^  -h  W*  une  expression  rationnelle  en  fonction  des  coor- 
données, soil  ponctuelles,  soit  tangentielles  ;  les  cosinus  directeurs 
de  la  normale, 


^/U^  H-  Vi  -+-  W       \/V^'-i-  Vî  -H "W"^"       </U^  -H  V^  -F  vv= 

changeront  certainement  de  signe  lorsqu'on  suivra  sur  !a  sur- 
face un  chemin  réel  ou  imaginaire  convenablement  clioisî. 
Seulement  il  y  a  lieu,  dans  ce  cas  encore,  de  faire  une  distinction 
très  essentielle.  Pour  certaines  surfaces  telles  que  l'ellipsoïde,  le 
paraboloïde,  les  hyperboloides,  si  l'on  revient  au  point  de  départ 
après  avoir  parcouru  un  chemin  réel  quelconque,  on  retrouvera 
toujours  le  même  sens  pour  la  normale.  En  d'autres  termes,  si 
l'on  imagine  une  petite  sphère  parcoiirant  le  chemin  considéré, 
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elle  se  trouvera,  au  retour,  du  même  côté  de  la  surface  qu'au 
départ.  Mobius  a  remarqué  le  premier  qu'il  existe  un  grand  nombre 
de  surfaces  telles  que  le  sens  de  la  normale  se  trouve  changé  quand 
on  revient  au  point  de  départ  après  avoir  parcouru  un  chemin 
réel  convenablement  choisi.  Bornons-nous,  pour  plus  de  simpli- 
cité, à  considérer  les  surfaces  algébriques.  Il  faut  évidemment, 
pour  que  la  circonstance  précédente  se  présente,  que  la  surface 
ait  des  lignes  multiples  réelles. 

Considérons,  en  efifet,  la  surface  parallèle  à  la  proposée,  ob- 
tenue en  portant  sur  les  normales  des  longueurs  infiniment  petites 
égales  à  [>..  Tant  que  \/V^  M-  V^  -H  W^  ne  sera  pas  un  carré  par- 
fait, les  deux  nappes  dont  se  compose  cette  surface  ne  constitue- 
ront analytiquement  qu'une  seule  surface  et,  si  l'on  considère  les 
deux  points  m,  m',  situés  sur  la  normale  en  un  point  M  de  la  sur- 
face donnée,  il  sera  toujours  possible  de  suivre  sur  la  surface  pa- 
rallèle un  chemin  réel  ou  imaginaire  qui  conduise  de  m  à  m'.  Mais, 
si  ce  chemin  est  entièrement  réel,  la  fonction 

qui,  égalée  à  zéro,  donne  l'équalion  de  la  surface  proposée,  aura 
évidemment  changé  de  signe  quand  on  passera  de  m  k  m'.  Comme 
ce  chemin  est  parallèle  à  une  nappe  de  la  surface,  il  faudra  né- 
cessairement qu'il  en  traverse  au  moins  une  autre  et,  par  con- 
séquent, que  la  surface  proposée  ait  une  ligne  multiple  ou,  au 
moins,  un  point  multiple. 

Il  est  remarquable  que  la  surface  la  plus  simple  possédant  une 
ligne  multiple  jouisse  de  la  propriété  singulière  que  nous  étudions 
ici.  Celte  surface  est  la  surface  réglée  du  troisième  ordre  dont 
nous  indiquons  ici  la  forme  (Ji^-  i8).  Si  l'on  part  du  point  m  en 
suivant  le  chemin  mkl\j.srm,  on  reviendra  au  point  de  départ 
après  avoir  changé  de  côté  ('  ). 


(')  Cet  exemple  nous  avait  été  indiqué  par  H. -S.  Smith,  professeur  Savilieii  à 
Oxford,  dont  tous  les  géomètres  déplorent  la  mort  prématurée.  Les  différentes 
surfaces  réglées  du  troisième  ordre  sont  les  transformées  homographiques  de  celte 
qui  est  représentée  par  l'équation 


e  dont  l'équation 
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A.  cet  cxempie  s!  simple  d'une  surface  réelle  n'ayant  pas  de 
côté  on  peut  en  ajouter  beaucoup  d'autres  très  généraux. 

Prenons,  par  exemple,  une  courbe  fermée  réelle  (K)  choisie  de 
telle  manière  qu'elle  admette  seulement  un  nombre  limité  de  cou- 
ples de  tangentes  parallèles.  Si  l'on  part  d'un  point  quelconque  A 
de  cette  courbe  avec  un  sens  déterminé  pour  la  tangente,  la  loi  de 
continuité  déterminera  le  sens  de  cette  droite  pour  tous  les  autres 


points  de  la  courbe.  Par  conséquent,  si  x,  y,  s  sont  les  coordon- 
nées d'un  point  de  la  courbe,  j-i  ^-i  ^  seront  des  fonctions 
parfaitement  déterminées  en  chaque  point  réel  de  la  courbe. 
Soient  maintenant  M,  M'  deux  points  quelconques  de  la  courbe  et 
prenons  le  lieu  des  milieux  de  la  corde  MM'.  La  normale  au  point 
miheu  de  MM'  aura  pour  cosinus  directeurs 


dz  df 


i  désignant  la  quantité 


5  =  |/,_|'5S*:h 
y  \  ds  ds' 


di   rfs'  " 


dz  dz'\^ 


que  nous  prendrons,  par  exemple,  avec  le  signe  +-  Faisons  main- 
tenant tourner  la  corde  MM',  de  manière  que  M  vienne  en  M'  et 
M'  en  M,  mais  en  évitant,  ce  qui  est  toujours  possible,  la  coïnci- 
dence de  M  et  de  M'  et  aussi  les  positions  de  la  corde  en  nombre 
limité,  pour  lesquelles  les  tangentes  en  M  et  en  M'  sont  parallèles. 
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Nous  suivrons  sur  la  surface  lieu  des  milieux  un  chemin  véeî  pour 
chaque  point  duquel  le  plan  tangent  sera  bien  déterminé  et, 
quand  nous  reviendrons  au  point  de  départ,  l'échange  de  M  et 
de  M'  aura  fait  changer  le  signe  des  cosinus  directeurs  de  la  nor- 
male ('). 

232.  Considérons  maintenant  une  surface  minima  double  algé- 
brique ou  du  moins  non  périodique,  et  soit 


-u^)x^ 


l-Bï)7^ 


=  -Ha/('0- 


i'équalion  du  plan  osculatenr  de  la  courbe  minima  au  moyen  de 
laquelle  s'engendre  la  surface.  Soient  M,  Mi  deux  points  de  cette 
courbe.  Le  milieu  m  de  la  corde  MM,  décrira  la  surface  consi- 
dérée. Soient  u  et  u,  les  valeurs  du  paramètre  ii  relatives  aux 
points  M  et  M) .  Les  cosinus  directeurs  de  la  normale  en,  m  auront 
pour  expressions 

I  --  ilil]  .  I  -1-  llil-i  u  -s-  lli 

et  Ils  ne  seront  réels  (n"  13)  que  si  l'on  a 


u'  étant  l'imaginaire  conjuguée  de  u.  De  plus,  dans  le  cas  qui 
nous  occupe,  où  la  surface  n'est  pas  périodique,  il  faudra,  pour 
que  le  point  m  de  la  surface  soit  réel,  que  l'on  associe  à  la  déter- 
mination ftt(u)  de  /{u),  relative  au  point  M,  une  détermination 
f(,{u,)  de  f{u,)  complètement  définie  par  cette  condition  que  le 
point  M|  soil  imaginaire  conjugué  de  M.  Ainsi,  à  chaque  système 
de  valeurs  de  u  et  de  f{u)  correspond  un  'point  réel  de  la  sur- 
face et  un  seul. 

Faisons    maintenant  varier  u   de  telle   manière  qu'il  devienne 


('}  On  rapproche 
de  celles  que  Lague 
suite  de  travaux  i 
ie  Mémoire  Sur  la  Géométrie  i 


Bulletin  de  la  Société  mathématique  de  France, 
insérés  dans  les  Comptes  rendus  ea  1881,  i88i  et 


^ues  qae  nous  avons  présentées  dans  cet  article 

îgretté  confrère  et  ami,  a  développées  dans  nne 

la  Géométrie  de  direction.  (  Voir,  en  particulier, 

direction  publié  en  1880  dans  le  tome  VIII  da 


p.  196,  e 
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364  LIVRE  iir.  —  CHAP.  VI.  —  lus  formules  de  monge. 
égal  à  U{  et  choisissons,  en  outre,  pour  celte  variable  complexe,  un 
chemin  tel  (jue  la  détermination  primitive  y,)  ((()  de  y  (m)  devienne 
égale  à  la  détermination  primitive /o(î(|  }  de/(«i).  Le  point  M  de 
la  courbe  minima  sera  venu  coïncider  avec  le  point  imaginaire 
conjug-ué  M|  et,  par  conséquent,  le  point  M,  sera  venu  en  M.  On 
reviendra  donc  au  même  point  m  de  la  surface  minima.  D'ailleurs, 
dans  le  chemin  réel  que  l'on  aura  suivi  sur  la  surface,  les  cosinus 
directeurs  de  la  normale  auront  varie  d'une  manière  continue  ;  car 
on  n'a  jamais 

c'est-à-dire 


Quand  on  reviendra  au  point  de  départ,  on  aura  échangé  les 
valeurs  de  u  et  de  «,  ;  les  cosinus  directeurs  de  la  normale  auront 
changé  de  signe,  comme  le  montrent  les  expressions  données  plus 
haut  de  ces  cosinus,  et  l'on  se  trouvera  sur  le  côté  opposé  à  celui 
d'où  l'on  était  parti  (  '  ). 


(  '  )  ScHJLiisG,  Die  Mirtimal/làckeii  fûnfler  Klasse  mit  dent  Stereoscop-Bild 
eines  Modells  derselben.  Gœttingue,  1880. 

Cet  intéressant  travail  contient  non  seulement  une  démonstration  de  la  propo- 
sition que  nous  venons  d'éublir,  mais  encore  une  élude  1res  détaillée  de  la  sur- 
face de  M.  Henneberg.  M.  Schilling  en  déiermine  l'ordre,  la  classe,  les  singula- 
rités principales  et  il  montre  qu'elle  est  le  lieu  des  milieux  de  la  courbe  minima 
définie  par  les  équations 


'<"'-(-y-("-y(-yi 

leur  plus  générale 


de  la  fonction  de  M.  Weierstrass.  Cela  nous  cond  tiit  à  signaler  les  surfaces  doubles 
correspondantes  à  la  valeur  plus  générale 
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CHAPITRE  VII. 

LES    SUUFACES    MIKIMA    AL&ÉBUIQUliS. 

Détermination  de  la  classe  et  de  l'ordre  de  la  surface  minima  algébrique  engendrée 
par  la  translation  de  deux  courbes  minima  données.  —  Application  au  cas  par- 
ticulier où  la  fonction  f{u)  est  rationnelle.  —  Détermination  de  la  surface  mi- 
nima réelle,  simple  ou  double,  de  la  classe  la  moins  élevée.  —  Points  ù  l'infini 
des  surfaces  minima.  —  La  section  de  la  surface  par  le  plan  de  l'infini  se  com- 
pose eïclusivemcnt  de  droites  simples  ou  multiples.  ~-  Points  multiples  S  dis- 
tance finie.  —  Surfaces  minima  à  point  conique. 


233.  Après  avoir  exposé,  en  suivant  les  méthodes  de  M.  Lie,  la 
solution  des  problèmes  les  plus  élémentaires  de  la  itiéorie,  nous 
allons  indiquer. comment  cet éminent géomètre  adétermlné  l'ordre 
et  la  classe  d'une  surface  minima  algébrique,  lorsqu'on  stippose 
données  les  deux  courbes  minima  dont  la  translation  peut  engen- 
drer la  surface. 

La  détermination  de  la  classe  repose  sur  le  théorème  suivant, 
qui  est  un  cas  particulier  d'une  proposition  générale  déjà  énoncée 
au  n"  8i  et  relative  aux  surfaces  engendrées  par  la  translation 
d'une  courbe  invariable. 

La  développable  circonscrite  à  la  surface  en  tous  les  points 
de  une  des  courbes  minima  dont  la  translation  engendre  cette 
surface  est  un  cylindre  dont  les  génératrices  vont  rencontrer 
le  cercle  de  l'injini. 

Soient  (y)  la  courbe  minima  donnée,  m  tm  de  ses  pointa  et  (y,  ) 
la  seconde  courbe  minima  de  la  surface  passant  par  le  point  m. 
La  tangente  en  m  à  (yi  )  est  une  des  génératrices  du  cylindre  cir- 
conscrit suivant  (y). 

Ce  point  étant  rappelé,  considérons  le  cône  circonscrit  à  la  sur- 
face ajant  pour  sommet  un  point  quelconque  \>.  du  cercle  de  l'in- 
fini; soit  ]i.m  une  génératrice  du  cône,  tangente  en  /w.  à  la  surface. 
11  passe  en  m  deux  courbes  minima  de  la  surface  (y),  (yi)  dont 
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l'une,  que  nous  désignerons  par  (y,  ),  est  tangente  à  am;  et 
il  résulte  du  théorème  précédent  que  la  développable  circonscrite 
à  la  surface  suivant  (y)  est  un  cylindre  dont  les  génératrices 
sont  parallèles  à  \i.m,  c'est-à-dire  un  cône  de  sommet  [x.  Donc  ; 

Le  cône  circonscrit  à  la  surface  minima,  ayant  son  sommet 
en  un  point  quelconque  du  cercle  de  l'infini,  se  décompose  en 
cônes  plus  simples  dont  chacun  est  circonscrit  à  la  surface  sui- 
vant une  courbe  minima. 

Ce  point  étant  admis,  commençons  par  considérer  une  surface 
simple  et  soit  \i.  un  point  du  cercle  de  l'inlini.  Désignons  par  (K) 
et  (R')  les  deux  courbes  différentes  dont  la  translation  peut  en- 
gendrer la  surface.  Les  génératrices  du  cône  circonscrit  suivant 
une  des  positions  de  (K.')  sont  tangentes  aux  diverses  positions 
de  la  courbe  (K.),  Le  nombre  des  cônes  de  sommet  [x,  circonscrits 
chacun  suivant  une  des  positions  de  (K'),  sera  donc  égal  au  nombre 
des  tangentes  que  l'on  peut  mener  du  point  [a  à  l'une  des  positions 
de  la  courbe  (K).  Ce  nombre,  que  nous  désignerons  par  M,  est 
évidemment  l'ordre  de  multiplicité  du  cercle  de  l'infini  sur  la  dé- 
veloppable formée  par  les  tangentes  de  (K).  Il  y  a  donc  M  cônes 
de  sommet  |j.  circonscrits  suivant  une  des  positions  de  (K')  et 
M'  cônes  de  même  sommet  circonscrits  suivant  une  des  posi- 
tions de  (K),  M  et  M'  désignant  les  ordres  de  multiplicité  du 
cercle  de  l'infini  sur  les  développai? les  formées  par  les  tan- 
gentes aux  deux  courbes.  La  classe  de  la  surface  sera  ceUe 
de  cet  ensemble  de  cônes. 

Envisageons  l'un  des  cônes  circonscrits  suivant  une  position  de 
{K'),  par  exemple,  et  soit  (d)  une  droite  quelconque  passant  par 
le  somme!  [jl  de  ce  cône.  Pour  qu'un  plan  tangent  à  ce  cône  con- 
tienne la  droite  (d),  il  est  nécessaire  et  suffisant  que  la  tangente  à 
la  courbe  (K'),  menée  au  point  de  contact  de  ce  plan  et  de  la 
surface  minima,  rencontre  la  droite  (d)  en  un  point  situé  à  dis- 
tance finie.  La  classe  du  cône  est  donc  égale  au  nombre  des  tan- 
gentes de  (K')  qui  viennent  rencontrer  la  droite  {d)  à  distance 
finie.  Or  ces  tangentes  forment  une  développable  dont  l'ordre, 
que  nous  désignerons  par  R',  a  reçu,  comme  on  sait,  le  nom  de 
rang  de  la  courbe.  Cette  développable  est  déjà  coupée  par  la 
droite  (d)  au  point  [A,  qui  est  multiple  d'ordre  M'.  Elle  rencontrera 
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donc  la  droÎLc  (d)  en  R'  —  M'  points  à  distance  finie  et,  par  suite, 
h  classe  du  cône  considéré  sera 

K'  -  M'. 

On  trouvera  de  même  R  — M,  R  étant  le  nombre  analogue  à  R', 
pour  la  classe  du  cône  circonscrit  suivant  une  position  de  !a 
courbe  (K).  La  classe  de  la  surface,  c'esl-à-dire  celle  de  l'en- 
semble des  cônes  définis  précédemment,  sera  donc 

M(U'  — M')+M'('R  — M). 

Tel  est  le  nombre  obtenu  par  M.  Lie, 

Dans  le  cas  où  la  surface  minima  est  double,  il  n'y  a  plus  lieu 
de  distinguer  deux  séries  de  cônes  circonscrits  et  la  classe  devient 

°  M(I\  — M), 

les  nombres  R  et  M  se  rapportant  à  la  courbe  unique  dont  la 
translation  engendrera  deux  fois  la  surface. 

Si  la  surface"  est  simple  et  réelle,  les  deux  courbes  dont  la  trans- 
lation engendre  la  surface  sont  imaginaires  conjuguées.  On  a  évi- 
demment 

M'  =  M,        R'  =  R, 

t;t  la  classe  de  la  surface  sera 

2M(R--M). 

On  voit  que  toutes  les  surfaces  minima  réelles  dont  l'ordre  est 
premier  ou  impair  sont  nécessairement  doubles. 

Nous  signalerons  une  relation  d'inégalité  à  laquelle  satisfont  les 
nombres  R  et  M  relatifs  a  toute  courbe  minima.  La  développable 
formée  par  les  tangentes  à  cette  courbe  est  coupée  partine  droite 
située  à  l'infini  en  deux  points  au  moins,  qui  sont  situes  sur 
le  cercle  de  l'infini  et  sont  multiples  d'ordre  M.  On  a  donc 
(1)  RÏ2M,        R  — MÏM. 

Il  résulte  de  cette  inégalité  que,  dans  l'expression  M{R  — M) 
de  la  classe  d'une  surface  double,  le  plus  grand  facteur  ne  peut  être 
que  R  —  M.  Si  la  classe  est  un  nombre  premier  p,  on  aura  néces- 
sairement 

M  =  i,        R  — M=/., 
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ce  qui  donne 

SSÎ-i.  Passons  maintenant  à  la  détermination  de  l'ordre  de  la 
surface,  qui  se  fait  d'ailleurs  d'une  manière  moins  précise.  Nous 
couperons  la  surface  par  une  droite  (c^)  assujettie  à  la  seule  con- 
dition de  ne  pas  rencontrer  la  surface  à  l'infini.  Supposons  d'abord, 
pour  plus  de  netteté,  que  cette  droite  ail  été  choisie  pour  axe  des 
5.  Ses  points  d'intersection  avec  la  surface  seront  déterminés  par 
les  deux  équations 

A{0-A,(T)  -o, 
E(O^B,(^)  =  o. 

Si  l'on  construit  les  deux  courbes  planes  définies  par  les 
équations 

(T)  a.  =  A(0,       J-B(0 


(T')  ;r=-A,(^j,        j=-B,(T), 


le  problème  sera  ramené  à  la  recherche  de  ceux  de  leurs  points 
communs  qui  sont  à  distance  linie.  Soient  (K)  et  (K')  les  deux 
courbes  dont  la  translation  engendre  la  surface.  La  courbe  (y) 
sera  la  projection  de  (K)  sur  le  plan  des  xy;[-{)  sera  la  symétrique, 
par  rapport  à  l'origine,  de  la  projection  de  (K'  )  sur  le  même  plan. 
Les  ordres  de  (-y)  et  de  {-{)  seront  les  mêmes,  en  général,  que 
ceux  de  (K)  et  de  (K').  Si  donc  nous  désignons  ces  ordres  par  m  et 
m',  le  nombre  des  intersections  cherchées,  égal  à  l'ordre  de  la 
surface,  sera,  en  généra!, 

Toutefois,  si  les  courbes  (K)  et  (K.')  ont  des  points  communs  à 
l'infini,  il  en  sera  de  même  de  leurs  projections.  Soit  (o  le  nombre 
des  points  à  l'infini  que  l'on  déterminera  par  les  méthodes  con- 
nues (  '  ).  Dans  ce  cas  l'ordre  de  la  surface  sera 


(')  Voir,  en  particulier,  les  différents  travaux  de  M.  Halphen  insérés  dans  le 
Bulletin  de  la  Société  mathématique  de  France,  le  Journal  de  Liouoille  et 
la  ti'aduotion  française  des  Courbes  planes  de  AI.  Salmon. 
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Enfin,  si  la  surface  est  double,  chaque  point  delà  surface  corres- 
pondra à  deux  systèmes  de  valeiirs  de  t  et  de  t,  car  les  véritables 
paramètres  de  chaque  point  sont  les  fonctions  symétriques  (  +  c, 
tx  (n"  SSA).  Le  nombre  précédent  devra  être  réduit  de  moitié  et 
l'ordre  aura  pour  expression 

Si  l'on  veut  éviter  le  changement  d'axes,  qui  consiste  à  prendre 
pour  ase  des  z  la  droite  donnée,  on  écrira  les  équations  de  cette 
droite  sous  la  forme 

y=  "-  +  ?, 

et  l'on  sera  conduit  à  considérer  le  système 

IÎ(0  +  Bi(T)=  „[C(0  +  G,(x)]  +  ?, 

c'est-à-dIre   à  déterminer    le    nombre    des    points    d'intersection 
des  deux  courbes. 

(2)  ^  =  A(t)-mC(t)--p,        j.  =  ]i(0-«C(0-? 


(3)  ^  =  ™Gi(t)-A,(t),         y  =  HC,{r.)-H,(~.). 

Les  résultats  précédents,  relatifs  àl'ordre  et  à  la  classe,  peuvent 
être  vérifiés  dans  chacun  des  exemples  que  nous  avons  étudiés. 
Considérons,  par  exemple,  la  surface  d'Enneper.  Les  courbes  (K) 
et  (  K')  sont  ici  des  cubiques  gauches  définies  par  les  équations 


La  surface  est  simple,  d'ailleurs  ;  son  ordre  sera  9  et  sa  classe  6, 
comme  nous  l'avons  déjà  reconnu  (n"  207). 

233.  M.  Lie  a  fait  une  application  détaillée  des  méthodes  pré- 
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ccdciitcs  aux  surfaces  engendrées  par  des  courbes  mininia  dont  les 
langeutes  forment  une  déveioppable  contenant  une  seule  fois  le 
cercle  de  l'infini. 

Si  l'on  prend  l'équation  du  plan  oscillateur  à  la  courbe  minima 
sous  la  forme 
(4!  (I  -  »=).^  -  i(.  -i-  ,û)y  +  2«3  +  7j(u)  =  0, 

f{u),  étant  ici  une  fonction  algébrique  de  ii,  sers  déterminée  par 
une  équation  de  ia  forme 

Le  degré  de  celte  équation  par  rapport  à  /(«)  donne  évidem- 
menl  l'ordre  de  multiplicité  du  cercle  de  l'infini  sur  la  développable 
dont  la  courbe  minima  est  l'aréle  de  rebroussemeiit.  Dans  le  cas 
que  nous  voulons  étudier,  celte  équation  sera  donc  du  premier 
degré  et  f(u)  sera  une  fonction  rationnelle  de  u.  Les  résultats 
obtenus  au  n"  198  en  ce  qui  concerne  la  transformation  des  coor- 
données nous  montrent  d'ailleurs  que,  si  les  axes  sont  quel- 
conques, le  degré  du  numérateur  de/(w)  sera  supérieur  de  deux 
unités  seulement  à  celui  du  dénominateur.  On  pourra  donc  poser 

les  termes  du  second  degré  n'auront  aucune  influence  sur  le  ré- 
sultat et  peuvent  même  être  supprimés  si  l'on  imprime  à  la  courbe 
une  translation  convenablement  choisie. 

Si  l'on  substitue  cette  valeur  de y(«)  dans  l'équation  (4),  on  voit 
qu'il  passera,  par  chaque  point  de  l'espace,  des  plans  tangents  de 
la  développable  en  nombre  égal  à 

<6)  C  =  Sm,--i-  3. 

Ce  nombre  est  la  classe  de  la  courbe  :  son  expression  ne  nous  est 
pas  nécessaire,  mais  elle  interviendra  pour  simplifier  les  formules. 

Si  l'on  substitue  les  valeurs  de  /(w),  /'(u),  f"{u)  dans  les  for- 
mules (5)  [p-  342]  qui  donnent  les  coordonnées  x,  y,  z  d'un 
point  de  la  courbe,  on  reconnaît  immédiatement  que  les  termes  en 
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figurent  dans  les  expressions  de  x,y,  z.  La  coiirbe  est  donc  iini- 
cursale,  et  le  degré  du  dénommsteur  commun  de  x,  y,  z  sera 


(/  étant  le  nombre  des  racines  at.  Comme  les  numérateurs  de  x, 
y,  z  sont  de  degrés  égaux  ou  inférieurs  à  celui  du  dénominateur 
commun,  l'ordre  O  de  la  courbe  minima  sera 

Proposons-nous  maintenant  de  déterminer  le  rang  de  la  courbe, 
c'est-à-dire  le  nombre  des  génératrices  de  la  développable  qui  ren- 
contrent une  droite  donnée. 

Une  génératrice  de  la  développable  est  définie  par  les  deux 
équations 

,,  _  „.):p  +  i(i  +  «^)r  +  a  «^  +  -ifi  ")  =  ", 
_„^^   iay^     z    +  f\u)  ^0. 

Si  l'on  exprime  q:i"ellc  rencontre  une  droite  donnée  par  les 
équations 

liî  -  C/  -  A', 

Gx  —  kz^  B',        AA'  -H  Blî'  ■  i-  ce  =  o, 

A^-Ba;  =  G', 

on  est  conduit  à  une  équation  de  la  forme 

A[(i-«^)/'(«)-î»/(«)]  +  B([(i+w')/'((0-2«/(«)] 

dont  le  degré  donnera  le  rang  cherché.  Il  suffit  de  se  reporter  à 
l'expression  de  /(«)  pour  reconnaître  que  ce  degré  est 

(8)  R  --^Imi-hq  -^2  =  C-'.-q. 

Telles  sont  les  formules  qui  font  reconnaître  les  deux  nombres 
dont  dépendent  l'ordre  et  la  classe  de  la  surface  minima. 

236.  Proposons-nous,  par  exemple,  de  déterminer,  parmi  les 

surfaces  que  nous  étudions,  celles  qui  ont  la  classe  la  plus  faible. 

Supposons  d'abord  qu'il  s'agisse  de  surfaces  simples.  La  classe 
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q  el  m  étant  au  moins  égaux  à  i ,  i[  faiiL  pi'endre 

?  =  '"  =  ■' 
01)  aura  donc 

C'est  îa  valeur  àe/(u)  qui  correspond  à  la  surface  d'Enneper. 
Si  l'on  veut  obtenir  les  surfaces  de  liuilième  classe,    il    faudra 
prendre 

Sm,-+5  =  3. 

Cette  équation  admet  Tunique  solution 
qui  donne 


/(»)  = 


(..-«)■ 


L'ordre  de  la  surface  correspondante  sera  16. 

237.  Proposons-nous  maintenant  de  recherclier  les  surl'aees 
doubles  réelles  les  plus  simples.  L'équation  à  laquelle  satisfait  la 
fonction /(u)(n"  227) 


nous  montre  que,  dans  ce  cas,  à  chaque  infini  ai  correspondra  un 
infini 7  de  même  degré  de  mnltiplicitéj  a'^  désignant  la  conju- 
guée de  «i.  Les  nombres  mi  étant  deux  à  deux  égaux,  la  somme 
Snzf  sera  paire,  ainsi  que  le  nombre  q. 


sera  donc  toujours  un  nombre  impair  et,  comme  on  a  évidemment 

^^.  +  '7^4, 

la  classe  sera  au  moins  égale  à  0.   La   surface    double  réelle  la 
plus  simple  correspond  donc  à  Diypolhèse 
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On  obùent  ainsi,  nous  allons  le  reconnaître,  la  snrface  de 
M.  Hcnneberg. 

Au  resLe,  on  peut  obtenir  très  simplement  sous  sa  forme  la  plus 
générale  la  valeur  de  /(")  (jni  correspond  aux  surfaces  doubles 
réelles. 

Nous  avons   vu,  en  effet,    qu'à  chaque  infini  «,■  correspond  un 

infini  —  —  ■  Choisissons  dans  chaque  groupe,  d'une  manière  arbi- 
traire, l'un  des  infinis  «;, ;  et  réunissons  tous  les  termes  qui 

'  "         ai  ^ 

correspondent  à  ces  infinis.  Si  nous  désignons  par  ç(  m)  l'ensemble 
de  CCS  termes,  la  fonction 


satisfera  e 
iccs  doub. 

'■(~^). 


oii  ç,  désigne  la  conjuguée  de  f,  satisfera  encore  à  l'équation  fonc- 
tionnelle qui  caractérise  les  surfaces  doubles 


mais,  comme  elle  ne  contient  plus  les  infinis  n,-,  elle  ne  poun-a 

pas  contenir  non  plus  les  infinis ;  et  se  réduira,  par  conséquent, 

à  im  polynôme  du  second  degré  que  déterminera  l'équation  fonc- 
tionnelle précédente  et  qui  sera  de  la  forme 

a,  b,  c  désignant,  trois  constantes  réelles.  On  pourra  le  faire  dis- 
paraître, si  l'on  veut,  par  une  translation  réelle  et  l'on  aura,  dans 
tous  les  cas,  l'expression 


/(«)--?('0-"^?i(--);)+« 


ii)^,i(:  +  „2)^ 


qui  définira  toutes  les  surfaces  doubles  réelles. 

Dans  le  cas  de  la  surface  de  M.  Henneberg,  on  peut,  en  choi- 
sissant convenablement  les  axes,  prendre 


?(«)- 
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a  éUintréel,  el  l'on  aura 

(0)  /■{!,)=    ^+««^'- 

Si  l'on  applique  à  cette  surface  les  méthodes  indiquées  plus 
haut  potir  la  détermination  de  l'ordi-e,  on  reconnaîtra  sans  diffi- 
culté que  les  courbes  désignées  au  n"  233  par  (y),  (y,)  sont  ici 
symétriques  l'une  de  l'autre  par  rapport  à  l'origine  et  qu'elles  sont 
de  l'ordre  6.  Ijes  points  à  l'infini  étant  des  points  simples  d'in- 
tersection, il  restera  3o  points  d'intersection  à  dislance  finie  et 
l'ordre  de  la  surface  sera,  par  suite,  égal  à  i5. 

238.  Considérons  une  courbe  minima  (K),  pour  laquelle  on 
connatt  les  nombres  R,  M.  Si  on  la  transforme  par  inversion,  ou 
obtiendra  une  nouvelle  courbe  minima  (K.i);  soient  R,  et  M,  les 
nombres  relatifs  à  cette  courbe. 

Une  droite  ((/)  rencontrant  le  cercle  de  l'infini  coupe  la  dévelop- 
pable  formée  par  les  tangentes  de  (K)  en  R  —  M  points.  L'inver- 
sion transforme  la  droite  (d)  en  une  droite  (d,)  rencontrant 
également  le  cercle  de  l'infini;  elle  transforme  la  développable 
formée  par  les  tangentes  de  (K)  dans  la  développable  formée  par 
les  tangentes  de  (K)  ),  On  aura  donc 


D'autre  pari,  considérons  un  cercle  passant  par  le  pôle  de  l'in- 
version; il  coupera  la  développable  formée  par  les  tangentes  de 
(K)  en  2R  points;  deux  de  ces  points  sont  sur  le  cercle  de  l'infini 
et  comptent  chacun  pour  M  ;  enfin  d'autres,  en  nombre  que  nous 
désignerons  par  Û,  sont  confondus  avec  le  pôle.  Le  cercle  coupera 
donc  la  développable  en 

aR  — liM  — li 

points  à  distance  finie  et  ne  coïncidant  pas  avec  le  pôle. 

Si  l'on  applique  maintenant  l'inversion,  le  cercle  se  transforme 
en  une  droite  quelconque  et  le  nombre  précédent  devient  le  rang 
de  la  courbe  (K,  ).  On  a  donc 

R,  =  9R  — aM-O. 

La  valeur  de  R,  sera,  dans  tous  les  cas,  positive  et  supérieure  à 
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quatre,  car  il  n'existe  pas  de  courbe  dont  le  rang  soit  inférieur  à 
ce  nombre;  £i  est  nul  si  le  pôle  est  quelconque,  mais  il  devient 
égal  à  deux  si  ce  pôle  a  été  pris  sur  la  courbe  (K)-   On   a  donc, 


dans  tous  les  cas, 


2R- 


3M  — a>4 


Celte  inégalité  met  en  1 
dus  à  M.  Lie. 

La  classe  d'une  surface 


impie 
M')-|-M'(R  — M) 


c'esl-à-dirc  au    moins  égale   à  6.   Parmi  les  surfaces   simples,    la 
surface  d'Euneper  est  donc  celle  dont  la  classe  est  la  plus  faible. 
La  classe  d'une  surface  mlnima  double 

M  (  R  —  M  ) 

est  toujours  supérieure  à  3M,  c'esl-à-dire  à  3. 

Si  l'on  considère  une  cubique  gauche  qui  soit  uoc  courlie  mi- 
nima,  elle  donne  effectivement  une  surface  doiible  de  troisième 
classe,  mais  cette  surface  est  imaginaire.  En  effet,  une  courbe  mi- 
nima  ne  peut  être  identique  à  sa  conjuguée  que  si  elle  est  coupée 
par  un  plan  réel  quelconque,  en  des  points  imaginaires  conjugués 
deux  à  deux.  Elle  doit  donc  être  nécessairement  d'ordre  pair,  si  la 
surface  double,  lieu  des  milieux  de  ses  cordes,  est  réelle. 

Si  l'on  veut  que  la  classe  de  la  surface  soît  égale  à  4i  il  faudra, 
R  —  M  étant  supérieur  à  3,  que  l'on  ait 


M  - 


R  = 


,1  ques- 


II  existe  effectivement  une  courbe  minlina  répondant  à 
ion.  Mais  nous  avons  déjà  vu  que,  dans  le  cas  où  M  ^  1 
ace  double  réelle  la  plus  simple  est  celle  de  M,  Henneberg. 

Ainsi,  il  n'y  a  pas  de  sur/ace  double  réelle  de  classe  infé- 
rieure à  5. 


239.  Renvoyant,  pour  plus  de  détails,  en  ce  qui  concerne  la  d(S- 
erminaiion  des  surfaces  minima  de  classe  ou  de  degré  donné,  au 
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Mémoire  de  M.  Lie,  nous  terminerons  ce  Chapitre  en  étudiant 
les  nappes  infinies  des  surfaces  minima  algébriques. 

Dans  un  Mémoire  inséré  aux  Mathematische  Annalen  (') 
M,  Geiser  avait  établi,  par  une  méthode  intéressante  et  féconde, 
que  la  section  de  toute  surface  minima  algébrique  par  le  plan  de 
l'infini  ne  peut  se  composer  que  de  lignes  droites  et  du  cercle  de 
l'iniini.  M.  Lie  s'est  servi  du  mode  de  génération  qui  l'a  guidé 
dans  ses  belles  études  pour  démontrer  cette  proposition  et  la 
rendre  plus  précise  encore. 

Considérons  en  effet  la  surface  niinima  comme  le  lieu  des 
milieux  des  segments  dont  les  extrémités  M,  M,  décrivent  res- 
pectivement deux  courbes  minima  (F),  (F,).  Tant  que  les  points 
M,  M,  sont  à  distance  finie,  il  en  est  de  même  du  milieu  du 
segment  MM,.  Si  l'un  des  points,  Mi  par  exemple,  s'éloigne  seul 
à  l'infini,  le  milieu  du  segment  s'éloigne  à  l'infini  et  vient  à  ta 
limite  coïncider  avec  M,.  Supposons  maintenant  que  les  deux 
points  M,  M,  s'éloignent  simultanément  à  l'infini  et  viennent  coïn- 
cider respectivement  avec  deux  points  m,  m,  des  deux  courbes 
(r),  (r,),  situés  nécessairement  sur  le  cercle  de  l'infini.  Si  les 
points  m,  m,  sont  distincts,  le  milieu  de  mm,  sera  indéterminé 
et  pourra  occuper  toutes  les  positions  sur  la  droite  mm,  (^).  Nous 
obtenons  ainsi  ce  premier  résultai  : 

{ '  )  Geiscr  (C.-F.  ),  Notiz  Ubei-  die  atgebraisc/ieit  Miiiimunis/ldcheii  {Mathe- 
matische Anitalen,  t.  III,  p.  53o  ;  1870). 

(  =  )  Soient,  en  effet,  3;,  y,  s,  t\  a:',  y',  s',  ('  les  cooi-données  oartésieonea  homo- 
gènes des  deux  points  M,  M,.   Lorsqu'ils  tendent  vers  leurs  positions  limites  m, 
m.,,  ces  coordonnées  auront  pour  valeurs  limites  a)„  y^,  s„  0;  ^f,,  y'„,  ^'u,  0.  Celu 
posé,  les  coordonnées  homogènes  du  milieu  de  MM,  ont  pour  expressions 
X  —  xf-i-  tx\ 


s  de  X,  y,  Z,  T  diï 


n  point  quelconque  de  1: 
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Toutes  les  droites  obtenues  en  joignant  un  point  à  l'infini 
de  (!')  à  un  point  de  (F,  )  situé  aussi  à  l'infini  et  distinct  du 
premier  appartiennent  à  la  surface. 

On  reooonaîl  ainsi  que,  si  les  deux  courbes  (T),  (r,)  coupent 
le  cercle  de  l'infini  en  des  points  distincts  les  uns  des  autres,  ia 
section  de  la  surface  par  le  plan  de  l'infini  se  composera  exclusi- 
vement des  droites  qui  joignent  les  points  à  l'infini  de  la  première 
courbe  aux  points  à  l'infini  de  la  seconde.  Si  m  et  m'  désignent 
les  ordres  des  desis  courbes,  ces  droites  seront  au  nombre  de  mm'. 
Comme,  dans  ce  cas,  l'ordre  de  la  surface  est  précisément  t^gal  ù 
mm\  il  est  évident  que  chacune  des  droites  sera  simple, 

240.  Il  nous  reste  à  examiner  le  cas  où  les  deux  courbes  (F), 
(Fi)  ont  des  points  communs  à  l'infini  et  où  les  deux  extrémités 
du  segment  MM,,  dont  le  milieu  décrit  la  surface  minima,  viennent 
coïncider  avec  l'un  de  ces  points. 

Soit 

(10)  (1  -u^)m  +  î(l+  "')7  +  2"-=  +  2/(«)  =  " 

l'équation  du  plan  osculaleur  de  la  courbe  (F).  Enjoignant  à  celte 
équation  ses  deux  premières  dérivées  par  rapport  à  «, 

(11)  -u(x-iy)  +  z^f{u)  =  o, 

{,1)  _;^H.(>..^/"(„)    =    a, 

on  aura  les  trois  relations  qui  définissent,  en  fonction  de   u,  les 
coordonnées  d'un  point  de  la  courbe.  Elles  nous  donnent 

ix-iy=f{u), 
(13)  <  z^uf{u)~f{u), 

ou  encore 

(U)  j  J=     fu3(,i)Ju. 

(  a,+  ij._-/«.,f(iOAl, 
en  posant 

/■(..)  =  J(«)- 

Choisissons  les  axes  de  manière  que  le  point  m  de  (r)  situé  à 
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l'infini  corresponde  à  l'hypoliicse  n  rr=  o,  fit  admettons  que  la 
courbe  (T)  soît  algébrique  ou,  du  moins,  présente  en  ce  point  une 
singularité  algébriqiie.  Alors  /(«)  sera  développable  suivant  les 
puissances  croissantes  de  u  et,  si  p  et  q  désignent  deux  nombres 
entiers  dont  le  second  est  positif,  on  pourra  poser 


f{u)^--x„u''- 


-...^^2-- 


Nous  supposerons  toujours  qu'aucun  des  exposants 
l'une  des  valeurs  o,   i,  2.  On  peut  toujours,  en  € 


■end 


Ûet,  supprimer 
les  termes  correspondants  à  ces  trois  valeurs  particulières  des  ex- 
posants en  ajoutant  des  constantes  convenablement  choisies  à  ^r, 
V,  2,  comme  le  montre  l'équation  (10)  du  plan  osculateur;  et  ces 
constantes  pourront  toujours  disparaître  dans  les  formules  finales 
par  une  translation  convenable  des  axes  coordonnés. 

En  mettant  à  profit  cette  remarque,   nous  écrironsy"(H)  sous  la 
forme 


(15) 


''»'-!:;■- r, 


V--)(^-) 


qui  dor 

me 

. 

(16, 

H 

u)  =  La-,u~^    ' 

el,  par 

conséquent. 

,-n-„ 

^j^^:^-' 

? 

(17) 

/ 

x-^iy  =■ 

-2  .:.  "-■ 

? 

Telle. 

sont  le 

s    expressi 

ons    des    coordonnées    d'un 

poil 

it  de  (a 

courbe  en  fonction  de  u. 

Pour  que  le.  point  m,  correspondant  à  la  valeur  o  de  u,  soit 
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rojcté  à  l'infini,  il  faudra  que  l'un  au  moins  des  termes  qui  figurent 
dans  les  expressions  précédentes  devienne  infini  pour  «  =-  o.  On 
aura  donc  nécessairement 


Mais  il  y  a  ici  plusieurs  cas  à  distingue: 
i"  Si  l'on  ^ 


f{u)  et  /'(«)  deviendront  nulles  pour  tt  =  o.  La  tangente  en  m 
à  la  courbe  (F)  sera  définie  parles  deux  équations  (lo)  et(ii),  où 
l'on  fera  «  ^  o  et  qui  se  réduiront  aux  suivantes 


elle  restera  donc  à  distance  finie;  il  en  sera  do  même  du  plan  os- 
culateur  qui  est  représenté  par  la  première  des  deux  équations  pré- 
cédentes. 
2"  Si  l'on  a 


f{u)  sera  infinie,  mais  non/(w}.  Le  plan  oseulateur  ea  m,  défini 
par  l'équation 

sera  encore  à  distance  finie;  mais  !a  tangente  en  jn  sera  rejetée  à 
i'infini  et  coïncidera  avec  la  tangente  en  ce  point  au  cercle  de 
l'infini. 

3"  Enfin,  si  l'on  a 


le  plan  oseulateur  lui-même  sera  rejeté  à  l'infini  ;  quant  à  la  tan- 
gente, elle  sera  la  même  que  dans  le  cas  précédent. 

En  résumé,  la  courbe  (F)  ne  sera  tangente  en  m  au  plan  de 
l'infini  que  si  l'on  a 


2-41.  Si,  comme  on  l'a  Tait  au  n"  229,  l'on  adopte  pour  la  courbe 
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(r,)  un  mode  de  représentation  identique  au  précédent  et  ii 
l'on  pose 

(i8)  .f,(Mi)  =  S^5,«i    '■        '- 

on  obtiendra  des  expressions  des  coordonnées  de  chaque  point  de 
la  courbe  en  fonction  de  tt,  analogues  aux  formules  {17)  et  l'on  en 
déduira  les  expressions  suivantes  des  coordonnées  X,  Y,  Z  d'un 
point  de  la  surface  en  fonction  de  u  et  de  h, 

i  -     V_^_^L_,~"    ■   Y         h.,  —T/ — ^ 

I  X^-(V  =  —  f  ii'-.f(u) du  —  f  ulJiiu,)  diH 

Y  a-j  ^      _Y .^>j h"V^ 

!  ~        ^        p-\-l  Âà        ;,,  -t-  >.i  ' 

Le  plan  tangent  au  poinl  {u,  u,)  sera  représenté  (n-  229)  par 
l'équation 

(20)  X  +  iï  -  »«,(X  -  i\  )  +  (,<+  »i  )  2  +  ^  =  o. 

et  le  calcul  de  ?  donnera  [n°  229,  formule  (18)] 

I  ?  L     y  ?       J 

1     ^yhJ^IÏ^l - i^L_]. 

Il  est  à  remarquer  que  l'on  pourrait  réduire  à  des  poljnômcs  les 
séries   qui    constituent  les    seconds    membres    des  formules  (19) 


(^0  ( 
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f:L(a;)  en  y  snpprîmanl,  tous  les  termes  de  degré  posilif,  qui  s'an- 
nulent eL  sont  négligeables  lorsque  u  et  «,  deviennent  iiifiniment 
petits. 

2i2.  Les  formules  précédentes  étant  établies,  supposons  d'abord 
qu'aucune  des  deux  courbes  (F),  (F,)  ne  soit  tangente  au  plan  de 
l'infini,  On  aura  alors 

Lorsque  u  et  w,  tendront  vers  zéro,  Z  et  X  +  iY  auront  zéro  pour 
limite.  Quant  à  X  —  iY,  comme  il  présente  plusieurs  termes  in- 
finis, les  lins  contenant  u,  les  autres  contenant  «i,  il  pourra 
prendre  toutes  les  valeurs  possibles.  En  égalant,  en  effet,  la  valeur 
de  X—  i'Y  à  une  constante  quelconque,  on  obtient  une  équation 
qui  admet  des  solutions  pour  lesquelles  u  et  «,  sont  aussi  petits 
qu'on  le  veut;  car,  si  l'on  y  regarde  uelu,  comme  les  coordonnées 
rectangulaires  d'un  point,  celte  équation  de  condition  représente 
une  courbe  qui  passe  à  l'origine  des  coordonnées. 

Ainsi,  dans  le  cas  qui  nous  occupe,  les  points  de  la  surface  mi- 
nima  qui  proviennent  des  points  de  (F)  et  de  (Fi)  infiniment  rap- 
proeliés  de  m  ont  pour  lieu  géométrique  la  droite 


qui  est  tout  entière  à  distance  finie.  L'équalion  (ao)  du  plai 
gent  se  réduit  à  la  suivante  : 

X  +  i  Y  =  o. 


On  voit  qu'il  est  le  mâm 


pou; 


e(')- 


(')sn 


tourbes  (F),  (F,)  I, 


osition  la  plus  générale  en  leur 
imprimant  des  translations  convenables,  les  résultats  obtenus  dans  le  texte 
donnent  le  théorème  suivant,  que  l'on  pourrait  établir  par  la  Géométrie  : 

Si  les  deux  courbes  (r),  (FJ  ont  en  commun,  unpoini  m  du  cercle  de  l'iii- 
/îni  et  si  aucune  d'elles  n'est  tangente  à  ce  cercle,  les  points  de  la  surface  qui 
proviennent  des  portions  des  dease  courbes  infiniment  voisines  de  m  forment 
une  droite  située  dans  le  plan,  des  tangentes  en  m  aine  deuic  courbes  et  à 
égale  distance  de  l'une  etde  l'autre.  Le  plan  tangent  en,  unpoiat  quelconque 
de  cette  droite  est  fixe;  il  contient  à  la  fois  la  droite  et  la  tangente  en  m  au 
cercle  de  l'infini. 
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Supposons  maintenant  que  l'une  des  courbes  (T),  (F,)  soit 
tangente  en  m  au  cercle  de  l'infini,  c'est-à-dire  que  l'une  au  moins 

des  fractions  —  >  —  soil  inférieure  à  l' unité.  Dans  ce  cas,  les  exprès- 

?     ?<  _  '  r 

sions  de  Z  et  de  X — -t'Y  contiennent,  l'une  et  l'autre,  des  ternies 
de  degré  négatif,  et  il  arrivera  généralement  que  l'une  au  moins 
de  ces  deux  quantités  deviendra  infinie  quand  u  et  i(,  tendront 
vers  zéro  d'une  manière  quelconque. 

Si  une  seule  des  fractions  —  i  —  est  inférieure  à  l'unité,  la  coor- 
donnée  Z  deviendra  certainement  infinie  quand  u  et  h,  tendront 
vers  zéro.  Si,  au  contraire,  les  deux  fractions  — .  —  sont  l'une  et 
l'autre  inférieures  à  l'unité,  X  —  i  Y  ne  pourra  demeurer  fuile  que 
si  les  termes  de  degré  le  plus  faible  en  u  et  u,  sont  du  même 
ordre,  c'est-à-dire  si  l'on  a  approximativement 


z^ui 


,  Z  ne  pourra  demeurer  fiole  que  si  l'oi 


Or  ces  deux  équations  ne  peuvent  élre  compatibles  que  si  l'o 


et,  même  alors,  comme  elles  sont  de  degrés  différents,  iq^ p  et 
q  ^  p,  par  rapport  à  ^(,  il  y  aura  toujours  des  solutions  de  l'une 
qui  ne  conviendront  pas  à  l'autre.  On  peut  donc  affirmer  que, 
dans  le  cas  où  l'une  au  moins  des  deux  courbes  minima  est  tan- 
gente en  m  au  cercle  de  l'infîni,  les  points  des  courbes  (F),  (F)  ) 
infiniment  voisins  de  m  ne  pourront  donner  de  point  de  la  sur- 
face à  distance  finie  que  si  l'on  a—  =  ^  et  qu'ils  donneront 
toujours  des  points  de  la  sur/ace,  situés  à  l'infini.  Il  reste  à 
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indiquer  le  lieu  formé  par  ces  derniers  points.  Or,  si  l'on  se  re- 
porte 'à  l'équalion  (ao)  du  plan  langent  écrite  sous  forme  homo- 

X-:-iY  -  (!K,{S  — (Y)^(k-i-  iu)7.^l-I  =  o, 

on  voit  que,   u  et  u,  devenant  nuls,  la  section  de  ce  pLan  par  le 
plan  de  l'infini  aura  pour  équations 


Les  points  clicrcbés  de  la  surface  sont  évidemment  distribués 
sur  celle  droite,  qui  est  la  tangente  en  m  au  cercle  de  rinfini. 
Réciproquement,  chaque  poiui  de  cette  droite  peut  être  obtenu 
pour  des  valeurs  inflniment  petites  de  u  et  de  «,;  car,  à  chacun 
de  ces  points,  correspond  une  valeur  déterminée  du  rapport 
r^- — :y  et  l'on  reconnaîtra,  en  répétant  le  raisonnement  donné  au 
début  de  ce  numéro,  que  ce  rapport  peut  prendre  toutes  les 
valeurs  possibles.  Ainsi  : 

Toutes  les  fois  gue  l'une  des  courbes  (T),  (F,)  est  laiigeiUe 
en  m  au  cercle  de  l'infini,  tous  les  points  de  la  surface  situés 
à  Vinfini  et  provenant  des  branches  voisines  du  point  m  ont 
pour  lieu  géométrique  la  tangente  en  m  au  cercle  de  l'infini. 

En  réunissant  les  résultais  précédents  nous  obtenons,  par  con- 
séquent, la  proposition  suivante,  qui  est  celle  de  M.  Lie  : 

Lorsque  les  deux  courbes  (F),  (F,)  ont  un  point  commun  à 
l'infini,  les  branches  de  ces  deux  courbes  voisines  de  m  ne 
peuvent  donner  de  point  à  l'infini  de  la  surface  que  si  l'une 
des  courbes  est  tangente  en  m  au  cercle  de  l'infini;  dans  ce  cas, 
tous  les  points  à  l'infini  de  la  sur/ace  ont  pour  lieu  géomé- 
trique la  tangente  en  m  au  cercle  de  l'infini. 

âi3.  Mais  la  méthode  indiquée  dans  les  numéros  précédeuls 
nous  permet  aussi  de  résoudre  une  question  nouvelle  et,  après  avoir 
étudié  la  section  de  la  surface  par  le  plan  de  l'infini,  de  déterminer, 
quand  ils  existent,  les  points  à  distance  finie  de  la  surface  qui 
peuvent  provenir  des  points  à  l'infini  situés  sur  les  courbes  (F), 
(Fi).  Nous  avons  vu  plus  haut  que  cette  circonstance  ne  peut  se 
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38j 
présente 


Supposons  celle  condition  remplie,  et  reprenons  les  formules 
déjà  démontrées 

7.  =  f  u .1  (u)  du  -i-  / u,.i,{u,} dw„ 
qui  donnent 

(aa)  rfZ  -  «rf(X— iV)--.  {ut~u).i\iui)da,. 

Pour  résoudre  la  question  proposée,  nous  couperons  la  surface 

par  le  plan 

X  —  lY  =  a, 

OÙ  a  désigne  une  constante  quelconque  et  nous  chcrelierons  s'il 
existe,  dans  ce  plan,  un  poîiil  de  la  surface  à  distance  finie  pro- 
venant de  valeurs  infiniment  petites  de  et  et  de  li, , 

Si  nous  substituons  la  valeur  «  de  X  —  l'Y  dans  la  première  des 
formules  {ig),  nous  aurons  une  relation  entre  u  et  u,  qui  nous 
donnera  pour  u  un  certain  nombre  de  développements  en  série 
suivant  les  puissances  positives  de  «,,  développements  dont  les 
coefficients  pourront  contenir  a,  à  partir  d'un  certain  rang.  Il 
faudra  que  l'une  au  moins  de  ces  valeurs  de  u,  portée  dans  les  ex- 
pressions de  Z  et  de  X4-  lY,  donne  des  développements  de  ces 
quantités  demeurant  finis  pour  u,  =  0  et  ne  contenaut,  par 
conséquent,  aucune  puissance  négative  de  u,.  Si  l'on  se  reporte 
à  la  formule  (2a)  et  si  l'on  y  fait 

X—  II'  r=.  te,  dix-  A')  =û, 

on  en  déduira 

£_^  <...-. )*.(..>. 

Tous  les  termes  de  Z  étant,  par  hypothèse,  de  degré  positif,  -j— 
ne  contiendra  que  des  lermes  de  degré  supérieur  à  —  1  et,  si  l'on 
remarque  que  le  degré  de  ^,(«,)  est  ^  —  3,  on  est  conduit  à 
l'inégalité 

degré  («-(ti)+-'-'  -3>-i, 
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(23)  ,.-«,^0«,    1^, 

9  étant  une  fonction  de  u,  qui  s'annule  pour  m,  =  o. 

Portons  la  valeur  de  u  tirée  de  l'équation  précédente  dai 
expressions  de  Z  et  de  X  -|-  (Y.  On  a 


9'  étant,  comme  9,  ime  fonction  qui  s'annule  pour  h,  ^  o.  Ou  voit 
donc  que,  dans  tous  les  termesde  l'expressioii(i9)  de  Zcontenant 
u,  on  pourra  remplacer  u  par  «,,  en  négligeant  seulement  des 
quantités  qui  s'annulent  pour  «,  =  o  et  peuvent  être  supprimées. 
On  aura  ainsi  la  valeur  approchée 

Z=    /  H|[^|(«i)-Hîf(«,)]rfMl, 

et  un  raisonncmenl  analogue  donnera  de  même 

Pour  que  Z  reste  finie,  il  faudra  que  tous  les  termes  de  degré 
négatif  en  u,  se  détruisent  mutuellement.  Si  donc  on  pose 

,f,(«i)=*i("i)  +  'f.("i), 
'P  et  'î'i   contenant  tous  les  termes  de   degré  inférieur  à  —  2,  il 
faudra  que  l'on  ait 

*,(«)  =  -*(«). 

Telle  est  la  condition  cherchée,  On  reconnaîtra  aisément  qu'elle 
est  suffisante  et  que  la  somme  X  +  îY  demeure  aussi  finie.  En 
réunissant  les  résultats  précédents,  on  obtient  la  proposition 
suivante  : 

Pour  que  les  points  à  Vinfini  des  deux  courbes  (F),  (T,) 
donnent  des  points  de  la  surface  situés  à  distance  finie,  il  faut 
et  il  suffit  que  les  termes  de  degré  inférieur  à  —  2  dans  les 
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fonctions  $ {u),  ^,{u)  soient  deux  à  deux  égaux  et  de  signes 
contraires.  Si  cette  condition  est  remplie,  les  points  à  distance 
finie  gui  proviennent  des  deux  branches  infinies  considérées  de 
(F),  (F,)  seront  distribués  sur  une  droite  passant  par  le  point 
du  cercle  de  l'infini  qui  est  commun  à  ces  deux  branches. 

Pour  terminer  l'étude  de  celte  questionj  il  faudrait  rechercher 
l'ordre  de  multiplicité  des  différentes  droites  de  la  surface  siluées 
soit  à  l'infini,  soit  à  distance  finie,  qui  proviennent  des  branches 
infinies  de  (F)  et  de  (F,).  Mais  il  suffira,  pour  obtenir  ces  ordres 
de  multiplicité,  d'appliquer  les  méthodes  connues. 

244.  Il  nous  reste  à  dire  quelques  mots  des  points  muUiples  et 
des  lignes  multiples  des  surfaces  mlnima. 

La  surface  minima  la  plus  générale,  ayant  été  définie  par 
M.  Lie  comme  lieu  géométrique  du  milieu  d'un  segment  dont  les 
extrémités  décrivent  les  courbes  (F),  (F,),  a,  généralement,  une 
ligne  double,  lieu  des  points  qui  sont  les  milieux  de  deux  segments, 
et  des  points  triples,  situés  sur  cette  ligne  double,  qui  sont  les 
milieux  de  trois  segments  diff'érenls.  Sans  nous  arrêter  à  l'élude 
des  singularités  de  ce  genre,  qui  sont  en  quelque  sorte  normales, 
nous  dirons  quelques  mots  des  surfaces  minima  qui  admettent  des 
points  coniques. 

Pour  que  la  surface  minima  ail  un  poiul  conique  O,  il  faut  et  il 
suffit  que  ce  point  O  soit  le  milieu  d'une  infinité  de  segments,  c'est- 
à-dire  que  les  deux  courbes  (F),  (F,)  soient  symétriques  l'une  de 
l'autre  par  rapport  au  point  O.  Cette  proposition  montre  immé- 
diatement comment  on  engendrera  les  surfaces  minima  à  point 
conique.  Il  suffira  de  prendre  pour  la  courbe  {F,)  la  symétrique 
de  (F)  par  rapport  à  un  point  déterminé.  Un  raisonnement  géomé- 
trique très  simple  permet  d'ailleurs  de  reconnaître  que  le  cûno  des 
tangentes  au  point  multiple  est  exclusivement  formé  des  droites 
qui  vont  rencontrer  le  cercle  de  l'infini  {'). 


(')  Voir  au  sujet  des  points  coniques,  Tarlicle  déjà  cité  de  M,  Geîsci'  {Mathe- 
niatisc/ie  Annalen,  t.  III).  Il  peut  arriver  esccptionncUempiit,  si  la  courbe  (r)a 
des  points  doubles,  que  le  point  conique  soit  sur  ta  ligne  double  de  la  surfitce; 
alors,  au  c6ne  indiqué  dans  le  texte  viennent  s'ajouter  un  ou  plusieurs  plans 
tangents. 
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La  théorie  des  surfaces  rainlma  à  point  conique  se  rattache 
immédiatement  à  celle  des  surfaces  doubles.  Nous  avons  vu  au 
n"  210  comment  on  passe  d'une  surface  mininia  à  sou  adjointe. 
Les  résultats  analytiques  déjà  signalés  peuvent  s'interpréter 
î  il  suit  : 


Etant  donnée  une  surface  mlnima,  lieu  des  milieux  desseg-  _ 
ments  dont  les  extrémités  s'appuient  sur  les  deux  courbes  (Y), 
(F)),  soient  (F'),  (F',)  les  homothétiques  de  (F),  (F,)  respecti- 
vement, prises  par  rapport  au  même  pôle  O,  acec  des  rapports 
d'komotkétie  respectivement  égaux  à  -\~  i  et  à  —  i.  La  surface 
adjointe  est  le  lieu  des  milieux  des  segments  dont  les  extré- 
mités décrivent  les  courbes  (F'),  (F^), 

Par  suite,  si  les  deux  courbes  (F),  (F))  sont  symétriques  l'une 
de  l'autre  par  rapport  au  point  O,  les  courbes  (F'),  (F',)  seroQl 
identiques  et  vice  versa.  On  est  ainsi  conduit  au  théorème  suivant  : 

Pour  obtenir  toutes  les  surfaces  à  point  conique,  il  suffira 
de  prendre  les  adjointes  des  surfaces  doubles. 

On  voit  ainsi  qu'il  y  a  des  surfaces  réelles  à  point  conique  et  l'on 
sait  comment  on  les  obtiendra.  Le  lecteur  déduira  facilement  d,? 
ce  qui  précède  la  construction  suivante  : 

Pour  obtenir  l'adjointe  de  la  surf  ace  double  lieu  des  milieux 
des  cordes  d'une  courbe  minima  (D),  on  mènera  par  le  point 
fixe  O  des  parallèles  à  ces  cordes,  d'une  longueur  égale  à  la 
longueur  de  la  corde  multipliée  par  i.  Les  extrémités  de  ces 
parallèles  décriront  la  surface  cherchée,  qui  aura  le  point  O 
pour  point  conique. 
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CHAPITRE  VIII. 


Détermination  de  la  sui-face  rainîma  tangente  à  une  développable  donnée  suivant 
une  courbe  donnée.  —  Application  à  ce  problème  des  résultats  généraux  que  la 
théorie  des  équations  aux  dérivées  partielles  doit  à  Caiichy.  —  Formules  de 
M.  Schwara.  —  Leur  démonstration  psr  M.  Lie.  —  Surfaces  minima  passaLt 
par  une  droite  réelle  ;  la  droite  est  toujours  un  axe  de  symétrie  de  la  surface.  — 
Surface  minima  réglée,  détermination  nouvelle  de  cette  surface.  —  Surface  mi- 
nima passant  par  une  courbe  plane.  —  Cas  où  cette  courbe  doit  être  une  ligne 
de  courbure  ou  une  ligne  géodésique.  —  Théorème  de  MM.  Henneberg  et  Lie. 
—  Surface  minima  admettant  une  conique  pour  ligne  géodésique. 


24î>.  Dans  los  Chapili-es  pfécédents,  nous  avons  développé  les 
propriétés  les  plus  simples  des  stirfaces  minima.  Il  nous  reste  à 
indiciiier  comment  on  peut  déterminer  une  surface  minima  satis- 
faisant à  des  conditions  données.  Nous  examinerons  en  premier 
lieu  le  problème  suivant  :  Déterminer  la  surf  ace  minima  passant 
par  un  contour  quelconque  donné  et  admettant  en  chaque 
point  de  ce  contour  un  plan  tangent  donne. 

Nous  ferons  connaître  d'abord  ce  que  nous  apprennent,  sur  la 
solution  de  ce  problème,  les  propositions  générales  relatives  à  l'in-  ' 
tégration  par  les  séries  des  équations  aux  dérivées  partielles.  Ces 
propositions,  que  l'on  doit  à  Cauchy  ('),  peuvent  être  appliquées 
à  l'équation  aux  dérivées  partielles 

nui    caractérise  les    surfaces    minima.    Elles    permeltent    de    dé- 


(')  Les  recherches  de  Cauchy  sur  ce  sujet  sont  exposées  dans  différentes  Noies 
insérées  en  1842  aux  tomes  XIV  et  XV  des  Comptes  rendus.  On  pourra  consulter 
aussi  un  travail  beaucoup  plus  récent,  publié  en  1875  par  M"*  de  Kowalewski 
sous  le  titre  :  Théorie  der  partiellea  Differentialgleichungeii  (Journal  de 
Crelle,  t.  LXXX,  p-  i). 
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montrer  qu'il  existe,  en  général,  une  de  ces  surfaces,  el  une 
seule,  passant  par  une  courbe  donnée  el  admettant,  en  cliaque 
point  de  cette  courbe,  un  plan  tangent  donné  qui  passera  né- 
cessairement par  la  tangente  à  la  courbe;  ce  problème  n'est  im- 
possible ou  indéterminé  que  dans  le  cas  où  la  courbe  est 
une  caractéristique  de  l'équation  aux  dérivées  partielles,  c'est- 
à-dire  une  courbe  minima.  Mais  la  solution  que  l'on  obtient 
ainsi,  en  suivant  les  méthodes  de  Caiichy,  exige  que  les  coor- 
données d'un  point  de  la  courbe,  ainsi  que  les  valeurs  de  p  et 
de  q  en  ce  point,  puissent  être  développées  en  séries  entières  or- 
données suivant  les  puissances  d'un  paramètre  et  puissent,  par  con- 
séquent, être  déterminées  aussi  bien  pour  les  valeurs  imaginaires 
que  pour  les  valeurs  réelles  de  ce  paramètre.  Elle  cesserait  d'être 
applicable  si  le  contour  se  composait  de  portions  de  différentes 
courbes  analytiques,  ou  si  la  loi  de  variation  des  plans  tangents 
s'exprimait  par  des  fonctions  différentes  en  différentes  parties  de 
la  courbe.  Remarquons  enfin  que  l'existence  seule  de  la  solution 
est  démontrée,  puisqu'on  ne  connaît  pas  la  loi  des  séries  aii  moyen 
desquelles  l'intégrale  est  obtenue. 

Il  est  facile  de  prévoir  que,  lorsqu'on  aura  obtenu,  par  un 
moyen  quelconque,  l'intégrale  générale  de  l'équation  aux  dérivées 
partielles,  la  solution  du  problème  posé  par  Caucby  deviendra  re- 
lativement facile,  puisqu'elle  exigera  seulement  la  détermination 
des  deux  fonctions  arbitraires  d'une  seule  variable  contenues  dans 
l'intégrale  générale. 

Comme  nous  l'avons  déjà  indiqué,  le  problème  qui  consiste  à 
déterminer  la  surface  minima  passant  par  un  contour  donné  et  y 
admettant  en  cbaque  point  un  plan  tangent  donné  a  été  résolu 
pour  la  première  fois  par  BjiJrling  el  M.  O.  Bonnet.  Les  méthodes 
suivies  par  ces  deux  géomètres  exigent  seulement  l'emploi  des  qua- 
dratures. Nous  allons  faire  connaître  ici  celle  que  l'on  doit  à 
M.  Schwarz  (  '  )  et  qui  repose  sur  l'emploi  des  formules  dé- 
montrées au  n°  212. 

240.   Nous  avons  vu  que,  si  x,  y,  z  désignent  les  coordonnées 
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d'un  poinL  quelconque  d'une  surface  minima  et  X,  Y,  Z  les  co- 
sinus directeurs  de  la  normale  en  ce  point,,  les  coordonnées  jVa,y(y, 
Su  dw  point  correspondant  de  la  surl'ace  adjointe  seront  déterminées 
par  les  formules 

(l)     d^Tn^  Ydz—'lrfy,         dy^=  7.dx  —  \ds.,         dz^^-X  dy -~Y  dx, 

OÙ  les  seconds  membres  sont  tous  des  difFérenti elles  exactes.  Par 
suite,  si  l'on  se  reporte  aux  expressions  (i),  (4)  [p-  ^aa  et  3^3] 
de  x^  y,  s;  Xn,ya,  z»,  on  voit  que  l'on  aura 

I  x—ix^  =  x^if{Zdy  ~Ydz)  =  iA{t), 
{■>■)  ■  j  — (>„=/  + //(Xrfi  —  Zrfa:)  =  sB(i), 

f  ;  —  (■-„  ^5  -h  iflX  ilx  —  \dy)  ^aG(i), 
et  de  même 

[  3--h(^o  =  3.- j/(Zrf/  —  Yrf^)  =  aA,(t), 
(3)  ■  y^iy^^y  —  ij'iyidz  -  Z  ^a-) -.  îB,  (t), 

[  z^U,^z^  if{\dx  ~Xdy)  =  2G,W). 

Soit  (L)  le  contour  donné  ;  quand  on  se  déplace  sur  ce  contour,  x, 
j-,  2  ;  X,  Y,  Z  deviennent  des  fonctions  d'une  certaine  variable  ")• 
et  les  formules  précédentes,  où  les  intégrales  de  différentielles 
totales  sont  remplacées  par  des  intégrales  à  une  seule  différentielle 
dk,  donnent  les  fonctions  d'une  seule  variable  A,  B,  C;  A),  B,, 
C(,  exprimées  au  moyen  de  X.  Soient  Jl,()>),  'i)!>()^),  OÇk);  X,{X)-, 
ilî.,  {).),  S,  (X)  les  expressions  ainsi  obtenues.  Si  le  contour  (L)  est 
réel  et  si  les  valeurs  de  3:,y,  z;  X.,  Y,  Z  sont  fournies  par  des  re- 
lations numériques  ou  des  lois  physiques  qui  ne  permettent  pas 
de  déterminer  ces  variables  pour  des  valeurs  imaginaires  de  1,  les 
fonctions  A,  Db,  ©,  A,,,  D1>|,  S,  seront  incomplètement  connues 
et  les  formules  relatives  à  la  surface 

(4)  ',y  =  'li>(;0-i-'il!>i(^i), 

permettront  de  déterminer  seulement  les  points  qui  correspondent 
à  des  valeurs  réelles  de  X  et  de  ),,■  Mais,  si  le  contour  (L)  est  une 
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LES    FORMULES    DE    M.     SCHWAR/.  3<J  1 

courbe  analytique,  réelle  ou  imaginaire,  et  si  les  fonctions  X,  Y, 
Z,  qui  doivent  déjà  satisfaire  aux  deux  équations 


(  X  dx  -^X  dy  -i-'L  dz  —  0 , 

sont  aussi  des  fonctions  analytiques  de  ).,  c'est-à-dire  si  x,  y,  z; 
X,  Y,  Z  ont  une  signification  déterminée  aussi  bien  pour  les 
valeurs  imaginaires  que  pour  les  valeurs  réelles  de  \,  il  en  sera  de 
même  évidemment  des  fonctions  X,  tJI,  ©;  Xiiifin,  ©,  qui  devront 
être  regardées  comme  complètement  connues  et  fourniront  la  dé- 
termination complète  des  deux  courbes  minima  dont  la  trans- 
lation engendre  la  surface.  En  remplaçant  ces  fonctions  par  leurs 
valeurs  dans  les  formules  précédentes,  on  aura  pour  les  coor- 
données x\y,  s'  d'nn  point  quelconque  de  la  surface  les  valeurs 
suivantes 


Xi,  yt,  s,  désignant  les  valeurs  de  a;,  j)',  s  pour  Â  ^  X,  et  ^:.,  jKs, 
Sales  valeurs  des  mêmes  variables  pourX  ^=  Xj.  On  pourra  donner 
àX)  et  à  Xa  des  valeurs  imaginaires  quelconques;  en  sorte  que  les 
points  obtenus  dépendront,  comme  cela  doit  être,  de  quatre  para- 
mètres réels. 

Si  le  contour  (L)  est  réel  et  si  l'on  déslg-ne  par  X„  la  valeur  de  X 
correspondante  à  un  point  réel  déterminé  du  contour,  on  pourra 
prendre 

I   ,i,(i)=f +  1^   (Zdy~\dz), 

(;)  ||1,(;,)^1'  +  ^    r    {Xdz-7.d.^), 

1    2(>')=  ^  -+-  ^/  (Yd.r-Xdj-), 
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irlie  rccUc  de  la  surface  sera  définie  par  les  éffuations 

£  =.5l(îS)  =  Si\z  ^  i  f"  {Y  dx^-X  dy)], 

OÙ  l'on  devra  donner  à  X  une  valeur  imaginaire  c|uelconque. 

Il  résulte  évidemment  de  la  méthode  précédente  que  la  surface 
définie  par  les  équations  (ti)  ou  (S)  est  la  seule  qui  puisse  satis- 
faire à  toutes  les  eondilions  posées  et  il  reste  seulement  à  démon- 
trer qu'elle  satisfait  efi'eetivement  à  ces  conditions.  Or,  si  l'on  re- 
marque que,  d'après  leur  définition  même,  les  fonctions -.11- (1),  ..., 
X|  ().),   .  ,  .  vérifient  les  relations 

dX^  -\-  rf^s  +  rf3=  -  o,        X  rfX  -^  Y  rfifi,   4-  Z  dS  =--  o, 
rfXÎ-4-</ufcl-HrfOî=  o,        XrfX,  4-Yrfia.i+  Zrf3,  =  o, 

on  reconnaîtra  aisément  :  i"  que  la  surface  obtenue  est  une  surface 
minima  ;  2°  qu'elle  passe  par  le  contour  (L)  et  y  admet  en  chaque 
point  le  plan  tangent  donné;  elle  fournit  donc  bien  la  solution 
unique  du  problème  proposé. 

En  résumé,  la  méthode  de  M.  Schwai-7.  repose  sur  les  deu\ 
propositions  suivantes  : 

Une  surface  minima  esi.  pleinement  déterminée  quand  on 
donne  une  courbe  analytique  tracée  sur  cette  sur/ace  et  la 
courbe  correspondante  tracée  sur  la  surface  adjointe. 

Lorsqu'on  connaît  sur  une  surface  minima  une  courbe  (L) 
et  les  plans  tangents  en  chaque  point  de  cette  courbe,  la  courbe 
correspondante  de  la  surface  adjointe  peut  être  déterminée 
par  de  simples  quadratures. 

247.  Dans  son  Mémoire  sur  les  surfaces  minima  ('  ),  M.  Lie  a 
donné  pour  les  formules  de  M.  Schwari  une  démonstration  nouvelle 


(')  Mathematische  Annalen,  t.  XV,  p.  467- 
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que  nous  allons  faire  connaître,  parce  qu'elle  peut  être  généralisée 
et  appliquée  à  d'autres  questions  analogues. 

Reprenons  les  cqiiations  d'une  surface  minima  sous  la  forme 
générale 

y  =  A(!}-)-A,(T),       y  =  B{i)^B,{'.),        s'  =  C(0^-C,(^), 
où  les  fonctions  A,  B,  C;  A,,  B,,  C,  satisfont  aux  relations 

{9)  dk'' -¥■  dB^  ■+- dC^  =  0, 

(10)  dA.i-]-dhl-^-dG\  =  o. 

Pour  que  la  surface  contienne  la  courbe  donnée  (L),  il  faudra 
que,  x,y,  s  désignant  les  coordonnées  d'un  point  quelconque  de 
cette  courbe  qui  sont  des  fonctions  connues  d'un  paramètre  \,  on 
puisse  déterminer  pour  /  et  t  des  fonctions  de  'k  satisfaisant  aux 
trois  équations 

fir)  a;^  A-i-Ai,        j  =  B  4- Bi,         =  =  C+  G,. 

D'autre  part;  si  X,  Y,  Z  désignent  les  cosinus  directeurs  de  la 
normale  à  la  surface  au  point  considéré  [x,  y,  z)  de  la  courbe  (L), 
il  faudra  exprimer  que  le  plan  tangent  contient  les  tangentes  aux 
deux  courbes  minima  de  Ja  surface  qui  passent  par  ce  point,  ce 
qui  donnera  les  deux  équations 

(Ta)  Xd\^  YdB  ^ZdC  =», 

(i3)  XrfA,-H  YrfB,-i-ZrfG|  =  o, 

qui,  jointes  aux  précédentes,  expriment  toutes  les  conditions  du 
problème.  Différentions  les  équations  (11)  en  supposant  que  l'on 
se  déplace  sur  ia  courbe  (L);  on  aura 

/  dx  —.  d\  -^  d\  I , 

(i4)  I  dj  -dS  -i-rfiSi, 

[  ds  =  dG  H-rfCi. 

En  vertu  de  ces  relations  et  de  l'équation  évidente 
Xdx-hYdy-¥-7.d:  =  o, 

qui  exprime  que  le  plan  tangent  contient  la  tangente  à  la  courbe 
(L),  et  qui  doit  être  vérifiée  par  les  valeurs  données  de  X,  Y,  Z, 
les  deux  équations  (12)  et  (i3)  se  ramèneront  l'une  à  l'autre,  et 
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il  restera  seulement  six  équations  distinctes  (9),  (lo),  (ia)et(i4) 
qui  permettront  en  général  de  déterminer  les  différentielles 
dk.  ...,dA„  .... 

Déduisons  en  effet  des  équations  (i4)  les  valeurs  de  dA^,  </B,, 
dCi  et  portons-les  dans  la  relation  (10),  nous  aurons 

(iri)  ds: dk -^  dy  f.m  ^  ds  dC  ^-   --, 

s  désignant  l'arc  de  (L).  Cette  équation,  jointe  aux  deux  relations 
(9)  et  (i  a),  dont  l'une  est  du  second  degré,  va  nous  donner  les  va- 
leurs de  rfA,  rfB,  (/C. 

A  cet  cffcl,   prenons  eomme  inconiuic  auxiliaire  (')  le   déler- 


A  =     (^.F     dy     dz  \; 
I  dk    dB    dC  I 

si  on   l'élève  au  carré,  en  effectuant  la  multiplication   des  lignes 
entre  elles  et  tenant  compte  des  relations  précédentes,  on  trouvera 


(   i  -^{Y-dz  —  Zdy}dk 
'^'*'^        )  -h(Zd.r~Xd^)dn^iXdf-\  dj:)di:  ^-21  — - 

et  l'on  est  ainsi  ramené  au  système  des  trois  équations  (12),  (i5) 
et  (16)  qui  sont  toutes  du  premier  degré.  Le  déterminant  de 
ces  équations  étant  égal  à  ds'-^  elles  pourront  toujours  être  ré- 
solues tant  que  le  contour  (L),    réel  ou  imaginaire,  ne  sera  pas 


{  1  Toutes  ks  fois  que  1  jn  doit  résoudre  un  syslÈme  d'équations  algébrLquc> 
dont  la  réaolutijn  peut  se  ramener  à  celle  d'une  équation  du  second  degré  à  une 
inconnue,  il  j  a  atautage  a  prendre  comme  inconnue  auxiliaire  le  déterminant 
fonctionnel  des  équations  par  rapport  aux  inconnues;  car  ce  déterminant,  s'an- 
nulant  dans  le  cas  ou  les  deux  systèmes  de  solutions  se  réduisent  à  un  seul,  no 
peut  qu  fctie  égal  4  la  laleur  du  radical  qui  doit  figurer  dans  les  formules  défini- 
tives et,  par  conséquent,  son  can'é  se  calculera  rationnellement. 
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une  courbe  mînima.  On  obtient  ainsi  par  un  calcul  lacile  les 
valeurs  suivantes  de  c?A,  i^^B,  dG  : 

1    d\  =  —  ±'-{\  dz  -T.dy), 

(17)  i  d^^'^  ±-{Zd>:~Kdsj, 
f  dC  =  —  ±-(Xdy  —  Ydx); 

d'où  l'on  déduit,  à  l'aide  c!cs  formules  (i4), 

[  dA,=  '^^^{Ydz  —  Zdf), 

(18)  '   dH,=  ^  ^  -(Zdx  —Xdz), 

f  (/C|=  —  +  '  {\  dy  —  Xdx). 

les  signes  se  correspondant  dans  les  deux  systèmes.  Prenons,  par 
exemple,  les  signes  inférieurs  et  supposons  effectuées  les  qua- 
dratures qui  donnent  les  expressions  de  A,  B,  C  ;  A, ,  B) ,  Ci  en 
fonction  de  k.  On  peut  toujours  déterminer  les  constantes  qui 
entrent  dans  ces  quadratures  de  manière  à  satisfaire  aux  équations 
(1  j),  et  l'on  retrouve  ainsi  les  formules  de  M.  Schwarz. 

248.  La  méthode  précédente  peut  être  gcnéralist^e;  elle  s'ap- 
pliquerait, par  exemple,  aux  surfaces  engendrées  par  la  translation 
de  deux  courbes  dont  l'une  satisferait  à  l'équation  différentielle 

Jdx    dy 


/dx    dy\  _ 
\d;i'  dzj         ' 


et  l'autre  à  une  équation  de  même  forme 

/  dx:     dyX  

"^{di'  12)  ~  °' 

Elle  offre  surtout  l'avantage  de  bien  mettre  en  évidence  les  cas 
d'exception;  ils  correspondent,  nous  allons  le  voir,  à  ceux  qui 
sont  indiqués  par  les  théories  générales  de  Cauchy. 

Nos  raisonnements  supposent  en  effet  que  les  trois  équations 
{12),  (id)  et  {16)  déterminent  rfÂ,  dB,  dC,  ce  qui  n'aura  pas  lieu 
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si  leur  détcrmlnanL  est  nul,  c'est-à-dire  si  la  courbe  (L)  est  une 
courbe  minima.  Dans  ce  cas  particulier,  la  méthode  tombe  en 
défaut,  mais  les  résultats  acquis  nous  permettent  une  discussion 
directe  et  élémentaire.  Il  faut,  pour  que  le  problème  soit  possible, 
que  la  développable  formée  par  les  plans  tangents  en  tous  les 
points  de  (L)  soit  un  cône  ayant  son  sommet  sur  le  cercle  de 
l'iaiini  (n"  233).  Si  cette  condition  n'est  pas  remplie,  le  problème 
sera  impossible;  si  elle  l'est,  le  problème  sera  indéterminé,  car  on 
connaîtra  l'une  des  courbes  minima  dont  la  translation  peut  en- 
gendrer la  surface  :  ce  sera  ici  la  courbe  (L);  mais  la  seconde 
courbe  minima  sera  assujettie  à  l'unique  condition  de  couper  la 
courbe  (L),  d'admettre  au  point  commun  une  tangente  donnée  el 
pourra,  d'ailleurs,  être  tracée  arbitrairement.  La  solution  du  pro- 
blème contiendra  donc  encore  une  fonction  arbitraire,  comme  le 
montrerait  aussi  la  discussion  des  équations  (()),(io),  (ii)et(i2), 
dans  ce  cas  spécial. 

Les  raisonnements  supposent  aussi  que  X,  Y,  Z  sont  les  cosinus 
■directeurs  de  la  normale  en  un  point  de  la  courbe  (L)  et  satisfont 
à  l'équation 

Si  la  développabie  formée  par  les  plans  tangents  en  tous  les 
points  de  la  courbe  est  circonscrite  au  cercle  de  l'infini,  les  for- 
mules n'ont  aucun  sens.  Maïs  on  obtient  encore  une  solution  du 
problème  posé,  fournie  par  la  développabie  elle-même  qui  doit 
être  considérée  (note  du  n°  187)  comme  une  véritable  surface 
minima.  Cette  solution  est  la  seule  que  l'on  puisse  obtenir  dans 
le  cas  où  (L)  n'est  pas  une  courbe  minima;  mais,  si  l'on  a  à  la  fois 


l'indétermination  reparaît  et  l'on  obtient  encore  une  infinité  de 
surfaces  minima  (').  Cette  discussion  ne  présente  aucune  diffi- 


(')  L'interprétation  géométrique  et  la  discussion  du  dernier  cas  que  nous  venons 
de  signaler  conduiaeol  â  une  propriété  générale  des  surfaces  minima  que  nous 
nous  contenterons  d'énoncer. 

Étant  donnée  une  sur/ace  minima  quelconque,  lieu  des  milieum  des  droites 
dont  les  extrémités  s'appuient  sur  les  deux  courbes  minima  (T),  (T,),  la 
courbe  de  contact  (C)  de  la  développabie  circonscrite  à  celle  sur/ace  et  au 
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culte,  mais  elle  offre  de  l'iûtérêt  au  poinl  de  vue  de  la  théorie  gé- 
nérale des  équations  aux  dérivées  partielles. 

249.  Les  formules  de  M.  Schwarz  conduisen  L  à  un  grand  nombre 
de  propositions  intéressantes  que  nous  allons  faire  connaître  suc- 
cessivement. 

Cherchons  d'abord  les  surfaces  minima  contenant  une  droite 
réelle  donnée  et  admettant  aux  différents  points  de  cette  droite 
des  plans  tangents  donnés.  Si  l'on  prend  la  droite  pour  axe  des  z, 
les  formules  (6)  deviendront  ici 


-  f  'Xdz-h  -  f  'xdz, 


X  et  Y  satisfaisant  à  la  relation 

30)  X2-,-Yï^l. 

On  voit  immédiatement  que,    si  l'on  échange  s,   et  s^,  z'  ne 
change  pas,  x'  et  y  changent  de  signe  sans  chang'er  de  valeur. 

Toute  droite  réelle  tracée  sur  une  sur/ace  minima  est  néces- 
sairement un  axe  de  symétrie  de  cette  sur/ace. 

Cette  proposition  élégante,  due  à  M.  Schwarz,  conduit  à  une 


cercle  de  l'infini  est  aussi  l'arête  de  rebroussement  de  cette  développaHe;  on 
l'obtient  en  prenant  le  milieu  de  tous  les  segments  qui  réunissent  les  points  M, 
M,  des  courbes  (T),  (r,  )  où  les  tangentes  à  ces  courbes  sont  parallèles.  Tous 
les  points  de  (C)  sont  des  ombilics;  cette  ligne  est  une  arête  de  rebroussement 
de  la  surface  minima,  elle  satisfait  à  la  définition  des  lignes  asymptotigues 
et  aussi  à  celle  des  lignes  de  courbure. 

Les  deux  courbes  minima  dont  la  translation  engendre  la  sur/ace  ne  cessent 
pas,  dans  leur  mouvement,  d'être  tangentes  à  la  courbe  (C),  en  sorte  que  l'on 
pourrait  définir  la  sur/ace  minima  comme  engendrée  par  la  translation 
d'une  courbe  minima  (K)  gui,  dans  son  mouvement,  est  assujettie  à  demeurer 
tangente  à  une  autre  courbe  minima  (C). 
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démonstration  très  simple  du  théorème  de  M.  Catalan  :  La  seule 
surface  minima  réelle  réglée  est  la  surf  ace  de  vis  à  filet  carré. 
ConsidérODS  en  effet,  si  elle  existe,  la  surface  minima  engendrée 
par  le  mouvement  d'une  droite  réelle  et  soienl  (d,),  (d^)  deux 
positions  de  cette  droite.  La  droite  (d^),  symétrique  de  (d,)  par 
rapport  à  {t?î),  appartient  encore,  d'après  la  proposition  précé- 
dente, à  la  surface.  En  prenant  de  même  la  symétrique  de  (cfa) 
par  rapport  à  (€/a)i  et  répétant  indéfiniment  celte  opération,  on 
obtiendra  une  série  de  droites 

(d,),  (d,),  (d,),  (d,),   .... 

cjui  seront  toutes  sur  la  surface  et  qui  appartiennent  évidemment 
à  tout  Iiélicotdc  gauche  à  plan  directeur  qui  conlienl  les  deux 
premières  [d)  et  (d,).  Si  nous  considérons,  en  particulier,  le  plus 
simple  de  ces  hélicoïdes,  celui  pour  lequel  il  faut  faire  moins  d'un 
demi-tour  sur  la  surface  pour  passer  de  (d,)  à  {d^),  on  voit  qu'il 
contiendra  un  nombre  illimité  de  droites  équidistantes  de  la  sur- 
face minima.  Si  les  deux  droites  {d,  )  et  (rf^)  "se  rapprochent  sur 
la  surface,  les  droites  communes  à  l'hélicoïde  et  à  la  surface  se 
rapprochent  indéfiniment  :  la  surface  doit  donc  coïncider  avec  la 
position  limite  de  l'iiélicoïde,  ce  qui  démontre  le  théorème  de 
M.  Catalan. 

Nous  allons  exposer  encore  la  démonstration  que  M.  Schwarz  a 
donnée  du  même  théorème,  parce  qu'elle  repose  sur  une  idée  ingé- 
nieuse et  féconde.  Lorsqu'une  surface  réglée  contient  une  droite, 
les  plans  tangents  en  tous  les  points  de  cette  droite  ne  sauraient 
être  choisis  arbitrairement  et  sont  assujettis  à  la  loi  découverte 
par  M.  Cliasles.  Si  l'on  prend  la  droite  comme  axe  des  s  et  si  l'on 
choisit  convenablement  les  autres  axes  coordonnés,  les  plans 
tangents  de  la  surface  doivent  être  les  mêmes  que  ceux  du  para- 
boloïde  défini  par  l'équation 


■signe  une  constante.  De  là  fésoltcnl,    pour  les  cosinus 
s  de  la  normale  en  chaque  point,  les  déterminations 


y  Google 


et,  SI  l'on  porLe  ces  valeurs  daos  les  formules  (19),  on  obliendra 
la  surface  cherehéc. 

En  faisant,  pour  la  commodité  des  calculs, 


Cette  équation  définit  bien  la  surface  de  vis  à  filet  carré. 

2oO.   Les  formules  (19)  ne  contiennent  en  définitive  que  de u: 
quadratures  distinctes 


1/x.i.,      .,.-!/, 


dw^  -+-  dy^  —  —•  ; 

-  sera  donc  l'arc  de  la  courbe  décrite  par  un  point  dont  les  coor- 
données scraienl  x  et  y.  Gela  nous  conduit  à  la  proposition  sui- 
vante. Prenons,  dans  le  plan  des  xj',  une  courbe  quelconque  (y). 
La  surface  minima  la  plus  générale  passant  par  l'axe  des  z  sera 
déterminée  par  les  formules 

(ai)  /  =  *(/, -7.), 

37, ,  j'i  ;  sTn,  y^  désignant  les  coordonnées  de  deux  points  différents 
de  la  courbe,  s,  et  Si  étant  les  arcs  de  celle  courbe  comptés  à  partir 
d'nne  origine  fixe  et  terminés  en  ces  deux  points.  L'interprétation 
géométrique  des  formules  est  d'aiDeurs  évidente.  Soient  M  et  N 
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les  deux  points  de  la  courbe;  par  l'origine  des  cordoniiees  on 
mènera  une  droite  parallèle  à  MN  et  égale  à  i'MN,  on  élèvera 
à  l'extrémité  de  cette  droite  une  perpendiculaire  égale  à  la 
somme  des  arcs  de  la  courbe  terminés  en  M  ef  N;  le  sommet  de 
cette  perpendiculaire  décrira  la  surface  minima. 

On  peut  donner  encore  l'interprétation  suivante  :  Les  deux 
courbes  nitnima  définies  par  les  é(.]uaLions 

(22)  x'  =      ix,        y  =      iy,        s'  =  s, 

(^3)  x=  —  tx,         y'=—iy,         z' =  s 

sont  celles  dont  la  translation  peut  engendrer  la  surface  et  elles 
sont  placées  symétriquement  par  rapport  à  l'axe  des  3. 

Pour  que  la  surface  soit  algébrique,  il  faudra  que  les  deux 
courbes  précédentes  soient  algébriques,  c'est-à-dire  que  y  et  x 
soient  des  fonctions  algébriques  de  s.  En  d'autres  termes,  la  courbe 
Cy)  devra  être  la  développée  d'une  courbe  algébrique,  d'ailleurs 
quelconque. 

2ol.  Une  autre  application  intéressante  des  formules  de 
M.  Schwarz  peut  être  faite  au  cas  où  la  courbe  (L)  par  laquelle 
doit  passer  la  surface  est  plane.  Supposons,  pour  plus  de  netteté, 
que  le  plan  de  cette  courbe  soit  réel  et  choisissons-le  pour  plan 
des  xy;  les  formules  générales  (6)  nous  donneront  ici 


Introduisons  l'angle   ^    que  fait,  en  un  point  de  (L),   le  pla 
tangent  à  la  surface  avec  le  plan  des  xj',  on  aura 
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iiL  l'arc  de  la  courbe,  et  les  formules  (^4)  prendront  la  fornio 

Si  l'on  veut  que  ta  lig-nc  (I-)  soit  une  ligne  de  courbure  de  la 
surface,  les  normales  en  tous  les  points  de  (L)  devront  envelopper 
une  des  développées  de  la  courjje  el  l'angle  p  devra  être  constant. 
On  aura  alors 


Les  deux  courljes  mînima  dont  la  translation  engendre  la  surface 
seront  définies  par  les  équations 


Pour  qu'elles  soient  algébriques,  il  faudra  encore  que  (L)  soit 
la  développée  d'une  courbe  algébrique;  on  a  donc  le  théorème 
suivant,  dû  à  M,  Lie  : 

Pour  que  la  surface  mînima  admettant  une  ligne  de  cour- 
bure plane  soit  algébrique,  il  faut  et  il  suffit  que  cette  ligne 
plane  soit  la  développée  d'une  courbe  algébrique. 

Cette  proposition  générale  explique  pourquoi  les  Jignes  de 
courbure  planes  de  la  surface  d'Enneper  sont  des  courbes  recti- 
fiables  (n»  207). 

Si  l'on  suppose  j3  =  -  ;  la  courbe  (L)  devient  une  ligne  géodé- 
sique  de  la  surface.  On  retrouve  donc  le  théorème  suivant  : 

Pour  que  la  surface  minima  admettant  comme  ligne  géodé- 
D.-l.  26 
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sique  une  courbe  plane  soit  algébrique,  il  faut  et  il  suffit  que 
cette  ligne  soit  la  développée  d'une  courbe  algébrique, 

qui  est  dû  à  M.  Henoeberg  et  qui  a  été  le  point  de  départ  des 
travaux  de  M.  Lie  sur  cette  partie  de  la  théorie. 

Si,  dans  les  formules  (27),  on  fail[î=-,  o ci  trouve 


on    est    ainsi  conduit    a   la  ooiistruetinn    suivante  de   la    snrtaco 
minima  : 

Soit  MN  une  corde  de  la  courbe  (L).  Elevons  en  son  milieu 
une  perpendiculaire  égale  au  produit  de  i  par  la  demi-diffé- 
rence des  arcs  de  la  courbe  terminés  en  M  et  en  N.  Le  sommet  de 
cette  perpendiculaire  décrit  la  surface  minima  qui  admet  (L) 
pour  ligne  géodésique. 

Si  l'on  échange  les  points  M  et  N,  le  signe  de  la  perpendiculaire 
est  changé;  on  a  donc,  dans  tous  les  cas,  ce  théorème  : 

Si  une  surface  minima  admet  une  courbe  plane  comme 
ligne  géodésique,  le  plan  de  cette  courbe  est  nécessaire/nem 
un  plan  de  symétrie  de  la  surface. 

Ces  propriétés  de  symétrie,  que  nous  avons  déjà  rencontrées  à 
propos  de  la  ligne  droite,  ont  leur  véritable  origine  dans  le  fait, 
qui  est  mis  en  évidence  par  les  formules  de  M.  Schwarz,  mais  qui 
résulte  aussi  des  théorèmes  de  Cauchy,  qu'il  existe  une  seule 
surface  minima  tangente  à  une  développable  donnée  en  tous  les 
points  d'une  courbe  donnée.  Car,  soit  (M)  une  surface  minima 
admettant  la  ligne  géodésique  plane  (L)  et  coupant,  par  suite,  à 
angle  droit  le  plan  de  cette  ligne;  la  surface  (M')  symétrique  de 
(M)  par  rapport  au  plan  de  (L)  admettra,  en  tous  les  points  de 
celte  courbe,  les  mêmes  plans  tangents  que  M  et  coïncidera  par 
conséquent  avec  elle;  (M)  sera  donc  nécessairement  symétrique 
par  rapport  au  plan  de  la  courbe  (L),  Ce  raisonnement,  que  l'on 
pourrait  appliquer  au  cas  de  la  ligne  droite,  permet  de  reconnaître 
que,  si  (L)  a  un  centre,  ce  point  sera  aussi  un  centre  de  la  surface, 
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el  que,  si  cotte  courbe  a  un  axe,  le  plan  normal  au  plan  de  (L)  et 
passant  par  cet  axe  sera  un  nouveau  plan  de  symétrie  de  la  surface. 

On  peut  donner  encore  la  consirnclion  suivante  de  la  surface 
ijui  admet  (L)  pour  ligne  géodésique  :  Sur  le  cylindre  ayant  (L) 
pour  section  droite  traçons  une  courbe  minima  (y)  et  prenons  la 
symétrique  (yi)  de  cette  courbe  par  rapport  au  plan  de  (L).  La 
surface  cberchée  sera  le  lieu  des  milieux  des  segments  dont  les  ex- 
trémités décrivent  les  courbes  (y),  (yi)- 

La  surface  minima  admettant  comme  ligne  géodésique  une  pa- 
rabole a  été  étudiée  dans  les  premiers  Mémoires  de  M.  Catalan. 
Si  l'on  prend  les  coordonnées  d'un  point  de  la  parabole  sous  la 
forme 


(3o) 


v  =  ~2psi 


la  partie  réelle  de  la  surface  sera  définie  par  les  éqn. 
(3i)  j  =  Jll(^^isin<?), 


Si  l'on  donne  à  -f  une  valeur  réelle,  on  reconnaît  que  la  section 
de  la  surface  par  le  plan  des  X5  est  une  cycloïde.  Cette  courbe, 
située  dans  le  plan  de  symétrie  passant  par  l'axe  de  la  parabole,  est 
aussi  une  ligne  géodésique  delà  surface. 

La  surface  minima  admettant  comme  ligne  géodésique  une 
ellipse  ou  une  hyperbole  est  nécessairement  transcendante;  mais 
elle  admet,  on  le  reconnaît  aisément,  une  famille  de  lignes  algé- 
briques. Elle  a  été  considérée  par  M.  Schwarz  ('  ). 

Nous  terminerons  ici  ces  applications  des  formules  de 
M.  Scbwarz.  Comme  l'a  remarqué  M.  O.  Bonnet,  la  solution  du 
problème  étudié  dans  ce  Chapitre  permet  de  déterminer  une  sur- 
l'ace  minima  lorsqu'on  connaît,  soit  une  de  ses  lignes  géodésiques. 


(  ■  )  ScHWARi,  Ueber  diejenigen  Hlinimaljlâcheii,  ivelche  von  eiiier  Schaar  von 
Kegelii  zivsUen   Grades  eingehiUlt   werden    {Journal    de   Crelle,   t.    LXW, 
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soit  «ne  de  ses  lignes  aaj'mploliqiies,  soit  une  ligne  de  courbure, 
soit  erifm  une  de  ses  lignes  d'ombre  ou  une  de  ses  lignes  de  per- 
spective; car  toutes  ces  conditions  font  connaître,  en  même  temps 
qu'une  ligne  tracée  sur  la  surface,  le  plan  tangent  en  chaque 
point  de  celle  ligne. 
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CHAPITRE  IX. 

suKFAciïs    MiwiM.i  algi':bkiquf.s  imschitks  daks    ukr    oéveloi'i'Aele 

ALGÉBRIQUE. 

Cas  où  la  Jéveioppable  est  un  cylindre.  —  Le  prnbl  ne  e  pos  ble  que  3i  la 
section  droite  est  rectifiable.  —  Solut  dnaljt  q  d  prollemi  proposé.  — 
Première  solution  géométrique,  —  Cons  met  on  génér  le  de.  surfaces  minima 
algébriques  inscrites  dans  une  déTeloppaWe  alg  br  q  e  —  Th  orèraes  relatifs 
à  dos  cas  particuliers  donnés  par  M.  L  e  —  Deux  ne  solut  on  géométrique. 
—  Génération  nouvelle  des  surfaces  m  n  na  due  à  M  P  ba  c  r.  —  Le  pro- 
blème se  ramène  k  la  détermination  d'une  surface  régiée  dont  la  ligne  <Ie  stric- 
tion doit  satisEaije  à  une  condition  donnée. 


232.  Les  résultats  que  nous  avons  exposés  dans  le  Gliapûre  pré- 
cédent conduisent  naturellement  à  l'examen  d'une  question  dont 
la  solution  offrirait  tin  grand  intérêt  pour  la  théorie  des  surfaces 
minima  algébriques  : 

A.  Déterminer  toutes  les  surfaces  minima  algébriques  con- 
tenant une  courbe  algébrique  donnée; 

ou  plus  généralement 

B.  Déterminer  toutes  les  surfaces  minima  algébriques  in- 
scrites dans  une  surface  algébrique  donnée. 

Aucun  de  ces  problèmes  n'a  encore  été  abordé  dans  toute  sa 
généralité;  mais,  dans  son  second  Mémoire  inséré  au  t.  XV  des 
Mathematische  Annalen,  M.  Lie  a  soumis  à  une  discussion  ap- 
profondie le  problème  B,  dans  le  cas  où  la  surface  algébrique 
donnée  est  une  développable.  11  résulte  de  ses  belles  recherches 
que  le  problème  peut  être  complètement  résolu  si  celte  dévelop- 
pable est  un  cône,  et  aussi  dans  le  cas  où,  la  développable  étant 
quelconque,  on  connaît  déjà  une  surface  minima  inscrite  dans 
cette  développable.  Nous   allons  reprendre  ici  l'étude  de  cette 
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question,  et  nous  montrerons  que  l'on  peut  obtenir   la  solotlocj 
complète  du  problème  posé  par  M.  Lie. 

!àa3.  Commençons  par  considérer  le  cas  où  la  développablc  (A) 
est  un  cylindre.  La  proposition  suivante,  due  à  M.  Henneberg, 
permet  de  reconnaître  immédiatement  que  le  problème  posé  n'est 
pas  toujours  possible  : 

Lorsqu'une  surface  minima  est  algébrique,  la  section  droite 
de  tout  cylindre  circonscrit  à  la  surface  est  la  développée 
d'une  courbe  algébrique. 

Soit  en  effet  (S)  la  surface  minima  cfonnt'c;  la  surface  iidjoinlc 
(S„)  sera  aussi  algébrique  (n"  210),  et  l'on  aura,  entre  les  points 
correspondants  {x,y,  z)  et  {Xq,  y„,  Zg)  des  deux  surfaces,  les  re- 
lations différentielles 

I,  dx  d^„  -h  dy  dfa  -+■  dz  ds„  =  o, 

j  dx' -\~  dy^ -i-  ds^=  dxl  ■+■  dyl-v-ds^, 

auxquelles  il  faut  joindre  les  suivantes  (n"  212), 

X  <;j7  -i-  -ï  dy  -^- Z  ds  =  o, 
X  (ic„  +  Y  rfjo  +  Z  (^s„  =  o , 

exprimant  qu'aux   points  correspondants  des    deux   surfaces  les 
plans  tangents  sont  parallèles. 

Considérons  sur  la  première  surface  la  courbe  de  contact  du 
cjlindre  circonscrit  parallèle  à  l'axe  des  z,  à  laquelle  corres- 
pondra la  courbe  de  même  définition  sur  (So).  On  aura,  en  tous 
les  points  de  cette  courbe, 

Z  =  0, 
ce  ([ui  donnera 

X  ^te  ^-  Y  dy  =  o, 
X</^(,+ Yrfj'o  =  0, 

OLi,  en  éliminant  le  rapport  ^  > 

(  2  )  dx  djf  —  dy  d^a  =  o. 

Si,  entre  les  équations  (i)  et  (a),  l'on  élimine  successivement 
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dx^,  dj'„  et  dx,  dy,  on  sera  conduit  aux  o 
(3)  <Jdx'^  -^dy^  ~  dz^. 


{A)  \/dxl^dyl  =  dz, 

qu'il  serait  aisé  d'obtenir  parla  Géométrie  et  qui  démontrenL  U'. 
théorème  de  M.  Henneberg;  car  la  première,  par  exeiMple,  ex- 
prime que  l'arc  de  la  section  droite  du  cylindre  circonscrit  à  (S) 
est  égal  à  z^. 

Il  résulte  évidemment  du  ihéorème  de  M.  Henneberg  qu'une 
surface  minima  inscrite  dans  un  cylindre  ne  pourra  être  algébrique 
que  si  la  section  droite  de  ce  cvlindre  est  la  développée  d'une 
courbe  algébrique.  Considérons  un  cylindre  (C)  pour  lequel  cette 
condition  soit  remplie  et  dont  la  section  droite  (S)  sera  placée 
dans  le  plan  des  xy;  proposons-nous  de  déterminer  toutes  les 
surfaces  minima  algébriques  inscrites  dans  ce  cylindre. 

Désignons  par  x,  y  les  coordonnées  d'un  point  quelconque  de 
(S);  le  problème  sera  résolu  si  nous  parvenons  à  déterminer  les 
quantités  déjà  définies  x^,  jk,,,  Zq-,  s  en  fonction  de  x  et  d&y.  La 
formule  (3)  nous  donne  d'abord 


s  désignant  l'arc  de  la  section  droite  (S);  les  équations  (i)  et  (a) 
nous  permettent  ensuite  de  déterminer  dx^,,  dy^  et  nous  donnent 


s  sera  donc,  au  signe  près,  l'arc  de  la  courbe  décrite  par  le  point 
(x^jy^),  et  l'interprétation  géométrique  des  formules  conduit  sans 
difficulté  à  la  construction  suivante  : 

On  associe,  dans  le  plan  des  xy,  à  la  courbe  (S)  une  courbe 
(Sfl  ),  assujeuie  à  l'unique  condition  d'être  la  développée  d'une 
courbe  algébrique,  et  l'on  établit  une  correspondance  entre 
les  deux  courbes  par  la  condition  que  les  tangentes  aux  points 
correspondants  M,  M,,  soient  parallèles.  Si  l'on  élève  en  M 
une  perpendiculaire  au  plan  de  (S)  égale  et  de  signe  contraire 
à  l'arc  de  (Sq)  terminé  en  M^,  l'extrémité  de  celte  perpendi- 
culaire décrira  sur  le  cylindre  (G)  la  courbe  de  contact  de  la 
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surface  miniina  algébrique  lapins  générale  (Yi)  inscrite  dans 
ce  cylindre.  Si  l'on  élève  de  même  en  Mo  une  perpendiculaire 
égale  à  l'arc  de  (S)  terminé  en  M,  l'extrémité  de  cette  per- 
pendiculaire décrira  la  courbe  de  la  surface (^„)  adjointe  à 
(S),  qui  correspond  à  la  courbe  de  contact  de  (S)  et  de  (C). 

Nous  savons  d'ailleurs  (n"  246)  comment  on  peut  déduire,  sans 
aucune  intégration,  des  expressions  x.,y,  z;x^.,y„,  s^  les  équa- 
tions qui  définissent  la  surface.  Le  problème  est  ainsi  complè- 
tement résolu. 

Si  l'on  suppose  que  le  cylindre  (C)  se  réduise  à  une  droite,  on 
retrouve  comme  cas  particulier  la  construction,  qui  a  été  donnée 
au  n"  230,  des  surfaces  mlniina  assujetties  à  contenir  iine  droite 
donnée. 

^i.  Passons  niiiintenaiit  à  l'étude  du  problème  général  et  pro- 
posons-nous de  déterminer  toutes  les  surfaces  minima  algébriqi7efs 
inscrites  dans  une  développable  algébrique  donnée  (A). 

Si  l'on  écrit  l'équation  du  plan  sous  la  forme 

(„^„,)X+/(«i-«)Y^(((Ki-OZ  +  ?  =  <', 
on  a,  pour  toute  surface  minima,  en  vertu  de  l'équation  (j)  [p.  -'■()' \ 

>G)      5= 5u,/(„)+2ii./i(«o-(i^-w«i)[/'(«) +/;(«.)]■ 

D'autre  part,  on  définira  la  développable  (A)  de  la  manière  la 
jilus  générale  en  supposant  que,  pour  les  plans  tangents  de  celle 
développable,  h,  u,,  ^  soient  des  fonctions  algébriques  données 
d'une  variable  auxiliaire  i;  et,  pour  résoudre  le  problème,  il  faudra 
exprimer  que  l'équation  (6)  est  vérifiée  identiquement  quand  on 
y  remplace  u,  «, ,  ^  par  leurs  expressions  en  fonction  de  t.  Cette 
équation  contient  deux  fonctions  arbitraires  f{u),  /\(u,)  avec 
leurs  dérivées /'(((),  /i(«i);  si  l'on  se  donnait  arbitrairement 
l'une  de  ces  deux  fonctions,  l'équation  de  condition  à  laquelle  on 
est  conduit  en  substituant  pour  «,  «,,  ^  leurs  expressions  en 
fonction  de  t  serait  une  véritable  équation  différentielle  qui 
n'admettrait  pas  nécessairement  de  solution  algébrique;  pour 
écbapper  à  cette  difficulté,  nous  introduirons  la  variable  auxiliaire 

,     ,  -i  c,      ',  '^"i  ^  r       -.du 

<7)  '--.'«"«T/,  ^'^■'■'■';/r 
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SUBFACES  INSCRITES  DANS  UNE  DEV 

SI  l'on  dilTérentie  cette  valeur  deX,  on  aura 

Kl,  en  suljstitiianf  la  valem'  ainsi  obtenue  dt;  la  som 

dans  l'équation  (G),  on  obrienclra  la  relation 
,  du  diii 


[ï--2«./(,0-2"/i("l)] 


de    dt 


On  pent  maintenant  déduire  des  équations  {7)  et  (8)  les  < 
pressions  de/(;i),/i  («1  ),  ce  qui  donne  les  valeurs  suivantes 


j  du.\  dii?       ,  dX  du 

~'  ~dî   'dû-  "*■'"'    "'^'''^    dt  'dt' 

(9) 

I        ,         ,  ^  Y        diL  du,        ,  ,  rf*  w.  ~| 

e/,(,..). --).[,.  »,^^'^(.-i-»»,)Vj 

f  ,  du  du]  .  dX  dui 

I  ^'  ^ï  -d'i^   ■^^'"""'>57  "rfî"' 

6  désignant  le  dénominateur  commun 

rfif  rf«J  dui  diû  /d^u  diti       d^u,  du\ 

""S^  rf!^^^"'"^  57*  ^^'"^""'''^■^  ~dï  ~  'dF  dt)' 

Prenons  pour  \  une  fonction  algébrique  quelconque  de  /.  Si, 
dans  la  première  équation  (9),  on  exprime  u,,  t,  ^  en  fonction  de 
u,  on  aura/(i();  si,  dans  la  seconde,  on  exprime  de  même  u,  t,  î_ 
en  fonction  de  k,,  cette  équation  donnera/,  {((,  ). 

Le  problème  est  ainsi  complètement  résolu  ;  pour  que  la  surface 
soit  réelle,  il  sera  nécessaire  et  suffisant  que  la  fonction  'k  le  soit, 
s'il  est  supposé  toutefois  que  t  soit  un  paramètre  dont  les  valeurs 
réelles  donnent  les  plans  tangents  réels  de  la  développable  (A). 

La  solution  précédente  serait  illusoire  si  la  fonction  0  était 
nulle  identiquement  :  supposons  que  cette  circonstance  se  présente 
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Lio  l'on  ait 

^  "  ~di  'Tït^  ~ 

'    '   lit   df       ' 

[dUi 

du, 

dt    ' 

du   d^  «, 

dt     dt^ 

Celte  relation  constitue    une    équation    différentielle   dont  on 
obtient  aisément  l'intégrale  générale,  qui  est 
A«-i-B[i,-t-C{Hu,  — i)  =  o, 

A,  lî,  C  désignant  des  conslanles.  Cette  équation  en  termes  finis 
exprime  que  le  plan  langent  est  parallèle  à  une  direction  fixe  ;  la 
développable  (i)  sera  donc  un  cylindre;  et,  en  effet,  une  éiode 
directe  nous  a  montré  que,  dans  ce  cas,  le  problème  n'est  pas 
toujours  possible  :  la  surface  minima  inscrite  ne  peut  être  algé- 
brique que  si  la  section  droite  du  cylindre  esl  la  développée  d'une 
courbe  algébrique. 

La  méthode  que  nous  avons  suivie  s'applique  du  reste  à  ce  cas 
particulier;  si  l'on  suppose  que  le  cylindre  soit  parallèle  à  l'a\c 
des  j',  il  sera  défini  par  les  équations 

«,  =  «,      'c  =  ^(y}. 

Si  l'on  prend  ici  l  ^^  H,  on  aura 
et  l'équation  à  résoudre  prend  la  forme 

Elle  admet  pour  intégrale  îa  suivante 

?.       __    ràj'Adu  ^ 

,^U--      ■     J     (!  +  «")' 

il  faudra  donc,  pour  que  ),  soit  algébrique,  i[ii'il  en  soit  de  même 
de  la  quadrature 

r-!^(!i)du 

J  0  +  u-^r' 

et  l'on  retrouve  ainsi,  par  un  calcul  facile,  la  condition  à  la  fois 
nécessaire  et  suffisante  qui  résulte  du  lliéorème  de  M.  Henneberg. 

235.   La  solution  qiie  nous  venons  d'exposer  est  purement  ana- 
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Ijaique  ;  la  suivante  offre  l'avantage  de  conduire  à  une  construciion 
géométrique  simple  des  surfaces  minima  algébriques  inscrites  dons 
la  développable  (A). 

Soit  (R)  l'arête  de  rcbrnussemenl  de  cette  développable  :  rap- 
portons les  points  de  l'espace,  comme  nous  l'avons  déjà  fait  (Liv.  I, 
Cil.  I),  au  trièdre  mobile  (T)  formé  par  la  tangente,  la  normale 
principale  et  la  binormale  à  cette  courbe.  Les  projections  sur  ces 
trois  axes  des  déplacements  infiniment  petits  d'un  point,  dont  les 
coordonnées  relatives  à  ces  axes  sont  X,  Y,  Z,  auront  pour  ex- 
pressions (n'-'  3  et  -4) 

I  d\  -.-  ds (1.1, 

[  d'I  —  ]-  ds. 

Cela  posé,  le  problème  sera  résolu  si  l'on  trouve  deux  courbes 
algébriques  (C),  (Co),  l'une  (G)  tracée  sur  la  développable  (A), 
l'autre  (Co)  située  dans  l'espace,  satisfaisant  aux  conditions  sui- 
vantes :  les  éléments  correspondants  des  deux  courbes  seront  à  la 
fois  égaux  et  perpendiculaires;  de  plus,  si  M  et  Mo  sont  les  points 
correspondants  de  ces  deux  courbes,  le  plan  tangent  en  M  à  la 
développable  (A)  devra  être  parallèle  à  la  tangente  en  M,,  à  (C,,). 
En  effet,  si  l'on  considère  la  surface  minima  inscrite  à  (A)  suivant 
la  courbe  (C),  la  courbe  (C)  aura  pour  conjuguée  (Co)  sur  la  sur- 
face adjointe,  et,  ces  deux  courbes  (C),  (C,,)  étant  algébriques,  il 
en  sera  de  même  de  la  surface  minima. 

Soient  X,  o,  o  les  coordonnées  de  M  par  rapport  au  trièdre  (T) 
et  x„,  j„,  Zg  celles  de  M,,.  Les  projections  du  déplacement  de  M 
seront,   d'après  les  formules  rappelées  plus  haut, 

(II)  d^^ds,  ~,  o; 

celles  du  déplacement  de  M,,  seront  de  même 

(  [  a)  dx^  -hds  —  ■---  ds,     dy„  -;-  /  -^  .+-  ^  1  ds,     dzi,  —  —  ds. 

En  exprimant  que  la  tangente  en  Mu  est  parallèle  au  plan  des 
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xv,  on  trouve  cetLe  [jreailère  condilion 

nJ)  (ho—  ^ds^  o. 

Si  l'on  écrit  ensuite  que  les  deux  déplacements  sont  à  la  fois 
égaux  et  perpendiculaires,  on  obtient  les  deux  conditions  nou- 
velles 

f|ue  l'on  ramène  facilement  aux  suivantes 

j  -J.:{dx  -i-  ds)  =  rfj-o-  (^"  +  i")  rf.', 

r-      —  —  d-Va-^  ds  --  — - —  î 

{     ■        ?  ? 

où  les  signes  se  correspondent.  Il  est  aisé  de  voir  que  les  équations 
(i3}  et  (i4)  peuvent  donner  les  valeurs  de  y^,  z^,  x  en  fonction 
de  Xa',  car,  si  l'on  différentie  la  seconde  des  équations  (i4)  après 
l'iivolr  écrite  sous  la  forme 

d^t, 


'-— (t-) 


Il  obtient,  en  tenant  compte  de  la  première,  la  i 


d  r     /(iro 
Â I  '  \  ds 


qui,  jointe  à  l'équation  (i3)  et  à  la  seconde  équation  (i.1)j  nous 
donne  les  valeurs  suivantes  dej'o,  Sq,  x  : 

Ces  formules  donnent  la  solution  complète  du  problème  pro- 
posé. Si  ia  dcvcloppable  (A)  est  algébrique,  il  suffira  de  prendre 
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pour  x^  une  fonction  algébrique  du  paramètre  dont  dépendent 
algébriquement  les  élémenls  de  la  développable;  les  fonctions 
-'Oi^oi  ^  6L,  par  suite,  k  surface  minima  coiTospondante  seront 
également  algébriques. 

256.  Les  formules  que  nous  venons  d'obtenir  s'inlerprclenl. 
géométriquement  de  la  manière  suivante. 

Construisons  {,/ig-  19)  le  tricdre  (T)  et  soit  PRQ  le  piun  délini 
par  l'équation 


j 

/ 

<■}           X 

X'7^Z 

/ 

ds,    dz'  —  ^  ds. 


Quand  le  trièdre  (T)  se  déplace,  ce  plan  enveloppe  une  dé- 
veloppable  (D);  si  Xo,  y',  s'  désignent  les  coordonnées  d'un  de 
ses  points,  les  projections  du  déplacement  de  ce  point  sur  les 
trois  axes  seront,  conformément  aux  formules  (10), 

([7)         rfa'o+f/j/'i—  ^],      df 

Par  conséquent,  l'équation 

dx„-\-ds(i~  ^\  =0, 

qui  définit  les  points  du  plan  dont  le  déplacement  est  perpendicu 
laire  à  Ox,  c'est-à-dire  parallèle  au  plan,  représentera  la  généra- 


^(7-') 
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tfice  de  contact  du  plan  avec  son  enveSoppe  (D);  la  droîlc  QS 
ainsi  obtenue  est  évidemment  parallèle  à  0=  et  l'on  déterminera 
son  point  de  conctact  S  avec  l'arête  de  rebroiissement  (S)  de  (D), 
en  écrivant  l'équation 

par  laquelle  on  exprime  que  le  déplacement  de  ce  point  est  uiissl 
perpendiculaire  à  Oy.  Les  deux  formules  précédentes  nous  con- 
duisent, ponr  les  coordonnées  du  point  S,  aux  expressions 

.,8)    K"H'^^> 

I     ,  "^^e  dy'  _       T.TTj  '■^  \    (     :    dx^\ 


p(-î)]- 


La  comparaison  de  ces  résultats  avec  la  première  des  fonii 
(;6)  nous  donne  d'abord 


D'après  cela,  si  l'on  porte  sur  SQ  une  longueur 

ST  =  ='t  ■;, 

le  plan  HKT,  mené  par  le  point  T  parallèlement  au  plan  des  xy. 
aura  pour  équation 

et,  si  nous  désignons  par  x" ^  y" ,  ;;o  les  coordonnées  d'un  quel- 
conque de  ses  points,  les  projections  du  déplacement  de  ce  point 
seront 

(20)        dx"  ^dsi\.~^\      c!/  -■^(—  ^^\ds,     dZf,—  -^ds; 
jiar  suite,  l'cquation 

définira  l'arête  de  contact  NN'  du  plan  avec  la  développable  qu'il 
enveloppe,  développable  que  nous  désignerons  par  (Ap)  ;  et,  si  l'on 
joint  à  la  précédente  la  relation 
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ces  deux  fonmiles  (21),  {22)  définiront  le  point  de  contact  N  de 
NN'  avec  l'arête  de  rebroussement  de  (i|>). 

Le  point  Mo  où  la  droite  NN'  coupe  le  plan  PRQ  a  pour  coor- 
données Xo,  J'ai  2oi  il  décrit  donc  la  courbe  cherchée  (Co),  tandis 
que  la  droite  NN'  engendre  la  développable  (io).  Si  l'on  re- 
marque enfin  que  la  dernière  formule  (i6)  peut  se  mettre  sous  !a 
l'orme 

on  sera  conduit  à  la  construction  suivante  : 

Étant  donnée  la  développable  (A),  on  construit  une  courbe 
algébrique  (S)  dont  les  tangentes  soient  perpendiculaires  aux 
plans  tangents  de  (A)  et  dont  les  plans  osculateiirs  soient,  par 
suite,  perpendiculaires  aux  génératrices  de{A)\  sur  une  droite 
SQ  tangente  en  S  à  (S),  onporte  la  longueur 
ST  =  =h  -, 

■:  désignant  le'  rayon  de  torsion  de  l'arête  de  rebroussement 
(R)  de  (A)  au  point  O  oà  cette  courbe  (R)  est  touchée  par  le 
plan  tangent  de  (A)  perpendiculaire  à  SQ.  Le  plan  mené  par 
le  point  T  normalement  à  SQ  enceloppe  la  développable  (Ao) 
et  la  touche  suivant  une  droite  NN',  nécessairement  parallèle  à 
la  tangente  de  (R)  en  O,  La  projection  M,,  de  l'un  des  points 
S,  T  sur  cette  génératrice  de  (ia)  décrit  la  courbe  (Co).  Pour 
obtenir  la  courbe  (C),  on  portera  sur  la  tangente  de  (R)  en  O 
une  longueur  égale  à 

-  TMo. 

2o7.  De  cette  construction  générale  on  peut  déduire  toutes 
celles  qui  sont  relatives  à  des  cas  particuliers  et  qui  ont  été 
données  par  M.  Lie.  Supposons  d'abord  que  la  développable  (A) 
soit  un  cône,  son  arête  de  rebroussement,  réduite  à  un  point,  devra 
être  considérée  comme  homolhétique  à  une  courbe  finie,  le 
rapport  d'homolhétie  étant  nul.  Il  faudra  donc  supposer  dans  la 
construction  précédente 

Le  point  T  se  confondra  donc  avec  le  jioint  S  et  le  plan  IIK-T 
deviendra  le  plan  normal  en  S  à  la  courbe  (S).  Par  suîle,  la  ligne 
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NN'  sera  l'axe  du  cercle  osculateur  eL  le  point  Mo  le  centre  de 
ciiurburc  de  (S),  On  est  ainsi  conduit  à  la  conslrucUon  suivaiiK;, 
t[ui  est  due  à  M.  Lie  (')  : 

Pour  obtenir  la  surface  minima  algébrique  la  plus  générale 
inscrite  dans  un  cône  algébrique,  on  construira  une  courbe 
algébrique  quelconque  (S)  dont  les  plans  osculaleurs  soient 
perpendiculaires  aux  génératrices  du  cône,  et  l'on  portera  su/- 
chacune  des  génératrices  du  cône,  à  partir  du  sommet,  une 
longueur  égale  au  rayon  de  courbure  de  (S)  au  point  corres- 
pondant. L'extrémité  de  cette  longueur  décrira  sur  le  cône 
la  courbe  (C)  de  contact  d'une  surface  minima  algébrique, 
inscrite  dans  le  cône;  la  surface  adjointe  de  cette  surface 
minima  contiendra  le  lieu  des  centres  de  courbure  de  (S). 

258.  Nous  indiquerons  une  autre  application  particulière  re- 
lative au  cas  où  la  courbe  (S),  mentionnée  au  n°  266,  se  réduit 
à'UQ  point.  S'il  en  est  ainsi,  les  composantes  (i^)  du  déplacement 
du  point  S  devront  être  toutes  nulles,  et  l'on  aura  à  ajouter  aux 
équations  (18)  la  suivante 


qui  nous  donne 

,  _     d:' 

^'   ~'''  ds  ' 
Comme  on  a  d'ailleurs 

-^, 

l'expression  (yS)  de  x  prendra  la  forme 


ou,  en  tenant  compte  de  l'équation  (19), 


{')  Mathematische  Annaleii,  l.  XV,  p.  ^.SM. 
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Celle  expression  de^  donne  le  curieux  théorème  suivant  : 

Etant  donnée  une  courbe  algébrique  (R),  si  l'on  porte  sur 
les  tangentes  à  cette  courbe,  à  partir  du  point  de  contact,  une 
longueur  égale  à 

on  obtiendra  une  courbe  (C)  suivant  laquelle  une  surface 
minima  algébrique  (M)  sera  inscrite  à  la  développable  formée 
par  les  tangentes  de  (R)- 

Remarquons  une  fois  pour  toutes  que  les  propositions  données 
dans  ce  Chapitre  sont  applicables  aux  courbes  et  aux  développables 
Iranscendanles.  Dans  ce  cas,  au  Heu  de  surfaces  minima  algébri- 
ques, les  opérations  indiquées  nous  donneront  des  surfaces  mi- 
nima que  l'on  pourra  déterminer  sans  aucune  iniégralion.  C'est 
ainsi  que  le  théorème  précédent  nous  conduit,  si  la  courbe  (R)  est 
transcendante,  à  une  surface  minima  dont  on  peut  écrire  les  équa- 
tions sans  aucun  signe  de  quadrature. 

Nous  laissons  au  lecteur  le  soin  de  Yérifier  directement  cette 
proposition  par  l'application  des  formules  de  M.  Schwarz.  On 
trouve  ainsi  pour  déterminer  la  surface  les  formules  suivantes 

a,  a',  a"\  b,  h',  b";  c,  c',  c"  désignant  respectivement  les  cosinus 
directeurs  de  la  tangente,  de  la  normale  principale  et  de  la  blnor- 
maie  en  un  point  de  la  courbe  considérée.  Ces  cosinus  directeurs 
satisfont  aux  formules  données  par  M.  Serre t  [p.  lo]. 

259.  La  proposition  que  nous  venons  d'établir  dans  le  numéro 
précédent  donne  une  solution  particulière  du  problème  général 
qui  fait  l'objet  de  ce  Chapitre.  On  doit  à  M.  Lie  une  construction 
élégante  qui  permet  de  le  résoudre  d'une  manière  complète  lors- 
qu'on en  connaît  une  seule  solution  particulière,  obtenue  d'ail- 
D.— 1.  27 
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leurs  dune  manière  quelconque;  nous  allons  montrer  comment 
les  résultats  précédents  conduisent  à  la  proposition  de  M.  Lie. 

Reportons-noiis  aux  formules  (i6)  que  nous    écrirons   sous  la 
forme  suivante 

,  j^  dz  d  (  dxf\ 


en  introduisant  les  angles  de  contingence  et  de  torsion,  t/s,  d-i\  ;  et 
supposons  que  l'on  ait  déterminé  la  surface  minima  con-espon- 
dante  à  une  valeur  particulière  x\  de  x^.  Si  l'on  veut  obtenir  la 
solution  correspondante  à  la  fonction  algébrique  la  plus  générale 
que  nous  mettrons  sous  la  forme 

il  faudra  ajouter  aux  valeurs  trouvées  }\,  s„,  x'  de  j^o,  Sn,  x  des 
termes  y\,  d\^  x"  que  l'on  obtiendrait,  par  suite  de  la  forme  li- 
néaire des  équations  (sd),  en  remplaçant  dans  ces  équations  x,,  par 
x\  et  supprimant  les  termes  ±:t,  — jd  qui  ne  contiennent  pas  a;,,, 
c'est-à-dire  en  faisant 

ce  qui  revient  à  supposer  que  la  développable  (A)  se  réduit  à  un 
cône.  En  particulier,  la  quantité  ic"  qu'il  faudra  ajouter  à  x'  sera  la 
même  que  si  la  développable  (i)  se  réduisait  à  un  cône  ;  celle  re- 
marque, jointe  à  la  construction  déjà  donnée  (n"  237)  pour  le  cas 
particulier  du  cône,  nous  conduit  au  théorème  de  M.  Lie  : 

Si  l'on  a  obtenu  une  surface  minima  (M)  inscrite  dans  la  dé- 
veloppable (i),  on  construira  la  courbe  algébrique  (C)  la  plus 
générale  dont  les  tangentes  sont  perpendiculaires  aux  plans 
tangents  de  (^)  et  l'on  portera  sur  chaque  génératrice  de  (A), 
à  partir  du  point  de  contact  de  cette  génératrice  avec  la  sur- 
face (M.),  une  longueur  égale  au  rayon  de  courbure  de  la  courbe 
(C)  au  point  correspondant.  L'extrémité  de  cette  longueur  dé- 
crira la  courbe  de  contact  de  la  surface  minima  algébrique  la 
plus  générale  inscrite  dans  la  développable  (A). 
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260.  Aux  deux  solutions  différentes  qiic  nous  venons  de  donner 
successivemeut  on  peut  ajouter  la  suivante,  que  nous  allons  déve- 
lopper, parce  qu'elle  repose  sur  une  génération  nouvelle  des  sur- 
faces minima,  obtenue  dans  un  important  Mémoire  de  M,  Ribau- 
eour('). 

Nous  avons  vu  (n"  220)  comment  on  obtient  la  surface  minima  la 
plus  générale  au  moyen  de  deux  courbes  minima  (F),  (F,  )  ;  si  M, 
M,  sont  deux  points  appartenant  respectivement  aux  deux  courbes, 
le  milieu  [a  du  segment  MM,  {Jig-  ao)  décrit  la  surface  minima  et 


le  plan  langent  en  \x  est  parallèle  aux  deux  droites  M'I',  Miï,, 
tangentes  en  M  et  en  M,  respectivement  aux  deux  courbes  (T), 
(r,).  Soit  (P)  le  plan  osculateur  en  M  à  (F),  nous  désignerons 
par  (S)  la  développable  qu'il  enveloppe  el  dont  (F)  est  l'arête  de 
rebroussement;  nous  désignerons  de  même  par  (P))  le  plan  oscu- 
lateur en  Mi  à  (F,)  et  par  (S|)  la  développable  dont  l'arête  de 
rebroussement  est  (F,).  Les  deux  plans  (P),  (Pi)  se  coupent  sui- 
vant une  droite  qui  touche  respectivement  les  deux  développables 
en  a  et  en  a,  ;  je  vais  d'abord  prouver  que  celte  droite  aa,  est 
perpendiculaire  au  plan  tangent  en  jx  à  la  surface  minima. 

Il  suffit,  pour  le  reconnaître,  de  se  rappeler  la  propriété  carac- 
téristique  des  plans  tangents  au  cercle  de  l'infini  ;  toute  droite 


(')  lîiB.iiiCUun,  Étude  des  étassoïdes  ou  surfaces  à  \ 
Mémoire  couronné  par  l'Académie  de  Belgique  dans  la 

par  l'Académie  royale  de  Belgique,  m-^°,  t.  XLIV; 
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perpendicukire  à  un  tel  plan  lui  est  aussi  parallèle  et  va  passer 
par  le  point  de  contact  du  plan  avec  le  cercle  de  l'infini.  Il  résulte 
de  là  que  la  tangente  MT  située  dans  le  plan  (P)  lui  sera  per- 
pendiculaire et  sera,  par  suite,  perpendiculaire  à  la  droite  aS), 
située  dans  ce  plan.  Pour  la  même  raison,  a»)  sera  perpendiculaire 
à  M,  T,;  elle  sera  donc  perpendiculaire  au  plan  tangent  en  [i,  qui 
est  parallèle  à  la  fols  à  MT  et  àM,T,. 

Ce  point  étant  établi,  nous  remarquerons  de  plus  que  le  plan 
tangent  en  jj.,  qui  est  parallèle  aux  deux  droites  MT,  M)T|,  est 
aussi  à  des  distances  égales  de  ces  deux  droites;  il  passera  donc 
nécessairement  par  le  milieu  {i  du  segment  de  droite  aa,. 

En  réunissant  tous  ces  résultats,  on  obtient  évidemment  le  mode 
de  génération  suivant  des  surfaces  mlnima,  qui  a  été  donné  par 
M.  Ribaucour  : 

Si  l'on  considère  deux  déi'eloppables  (S),  (.Sj),  circonscrites 
l'une  et  l'autre  au  cercle  de  l'infini,  la  surface  miniina  laplits 
générale  est  l'enveloppe  des  plans  perpendiculaires  à  toutes  les 
tangentes  communes  de  ces  deux  développables,  ces  plans  étant 
menés  à  égale  distance  des  deux  points  de  contact  de  ces  tan- 
gentes communes. 

Cette  définition  est  moins  simple  et  moins  complète  que  collo 
de  M.  Lie,  qui  détermine  à  la  fois  !e  point  et  le  plan  tangent  de  la 
suHace  minima;  mais  elle  offre  l'avantage  de  ne  faire  intervenir 
que  les  plans  tangents,  et  elle  associe  à  la  surface  minima,  lieu  du 
point  [A,  la  surface  lieu  du  point  p,  à  laquelle  M.  Ribaucour  a  donné 
le  nom  de  surface  moyenne  et  dont  il  a  fait  connaître  un  grand 
nombre  de  propriétés  remarquables. 

Les  droites  kK)  dépendent  évidemment  de  deux  paramètres  et 
elles  engendrent  ce  que  l'on  appelle  un  système  de  rayons  reclili- 
gnes  ou  une  congruence.  Comme  elles  sont  tangentes  à  la  fois  aux 
deux  développables  (S),  (S,),  il  est  clair  que  toutes  les  surfaces 
réglées  formées  de  ces  droites  qui  contiendront,  par  exemple, 
l'une  d'elles  aa,  seront  tangentes  les  unes  aux  autres  aux  points  a 
et  a,. 

Les  plans  tangents  communs  en  ces  deux  points,  élant  ceux  des 
développables  (A),  (A,), sont,  par  cela  même,  tangents  au  cercle 
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de  l'infini.  Or  il  est  aisé  d'établir,  soit  par  l' Analyse,  soit  par  la 
Géométrie,  la  proposition  suivante  : 

Étant  donnée  une  surface  réglée,  si,  par  une  de  ses  généra- 
trices, on  mène  les  deux  plans  tangents  ait  cercle  de  l'infini,  le 
segment  formé  par  les  deux  points  de  contact  de  ces  plans  a 
pour  milieu  le  point  central  de  la  génératrice;  de  plus  il  est 
égal  au  paramètre  de  distribution  multiplié  par  21  (')■ 

Il  suit  de  là  que  la  surface  moyenne  est  le  lieu  des  lignes  de 
striction  de  toutes  les  surfaces  réglées  formées  avec  des  droites 
de  la  congruence,  et  que  le  paramètre  de  distribution  est  le 
même  pour  toutes  celles  de  ces  surfaces  qui  contiennent  une 
même  droite  de  la  congruence.  M.  Ribaucour,  à  qui  sont  dus  ces 
résultats,  les  a  obtenus  par  des  méthodes  qui  en  font  moins  bien 
connaître  la  véritable  origine. 

La  génération  précédente  conduit  à  une  solution  très  simple  du 
problème  que  nous  avons  à  résoudre.  En  effet,  si  l'on  considère 
une  développàble  { A)  circonscrite  à  une  surface  minima,  les  droites 
aa)  perpendiculaires  aux  divers  plans  tangents  de  (A)  formeront 
une  surface  réglée  dont  la  ligne  de  striction  devra  être  décrite 
par  le  point  de  la  droite  a^i  qui  se  trouve  dans  le  plan  tangent 
correspondant  de  (A).  Nous  sommes  ainsi  conduits  à  la  propo- 
sition suivante  : 

Pour  obtenir  toutes  les  surfaces  minima  inscrites  dans  la 


(')  s:  l'on  prend,  en  effet,  la  droite  pour  asc  des  s,  le  plan  central  pour  plan 
des  xz  et  si  l'on  place  l'origine  au  point  central,  la  surface  réglée  a,  en  tous  les 
points  de  la  droite,  les  mêmes  plans  tangents  que  le  parabololde  défini  par  l'é- 
quation 


c  distribution.  Pour  un  plan  tangent  au  cercle  de  l'infini, 


On  obtient  donc  poiu 


d'où  résulte  ïmmcdiatemenl  le  théorème. 
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développable  (A),  on  déterminera  toutes  les  surfaces  réglées 
dont  les  génératrices  sont  normales  aux  plans  de  (A)  et  qui 
ont  pour  ligne  de  striction  la  courbe  engendrée  par  le  point 
de  rencontre  de  chacune  de  ces  génératrices  avec  le  plan 
correspondant  de  (A),  Les  arêtes  de  rebroussement  des  deux 
développables  circonscrites  à  la  surface  réglée  et  au  cercle  de 
l' infini  seront  les  deux  courbes  (F),  (T, )  au  moyen  desquelles 
on  peut  engendrer  la  surface  minima. 

Pour  délerrainer  les  surfaces  réglées  satisfaisant  aux  conditions 
que  nous  venons  d'énoncer,  reprenons  les  méthodes  du  n"  253  et 
rapportons  les  points  de  l'espace  an  trièdre  (T)  relatif  à  l'arête 
de  rebroussement  (R)  de  (A).  La  droite  qui  engendre  la  surface 
réglée  cherchée  aura  pour  équations,  relativement  à  ce  trièdre, 


et  le  déplacement  d'un  de  ses  points  {^,,j'),  r,),  dans  un  mou- 
vement infiniment  petit  du  trièdre,  aura  pour  composantes 

.  ,         }'i  ds  ^1  ds        z^  lis         ,  y,  ds 

Le  plan  tangent  en  ce  point  à  la  surface  réglée  aura  donc  pour 
équation 

dx^  -^ds  ^  Zl._£ 


Quand  %^  varie,  on  obtient  les  plans  tangents  en  tous  tes  points 
de  la  droite;  en  particulier,  pour^,  =;  co,  on  trouve  le  plan 


Le  plan  central,  devant  être  perpendiculaire  au  précédent, 
respondra  à  la  valeur  de  s,  donnée  par  î'équatîon 


Comme  le  point  central  doit  être  dans  le  plan  des  xy^  la  valeur 
de  3,   déterminée  par  cette    équation  devra  être  nulle;  il  faudra 
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donc  que  l'on  ait 

<^r>  +  -  p-  =  " 

ou 

('■«)  "— fï  =  -§' 

Cette  formule  si  simple  résout  eoiuplètement  le  proLilcrae  pro- 
posé; on  choisira  arbitrairement  jk,,  et  elle  donnera  x,. 

Si  l'on  fait,  en  particulier,  a:,  =:yt  =  o,  on  retrouve  la  solution 
particulière,  donnée  au  n°  2o8.  Oii  pourrait  aussi  prendre 
Xi  =0,  y,  ^r^  k,  A'  désignant  une  constante  quelconque,  ce  qui 
donnerait  une  solution  particulière  nouvelle,  un  peu  plus  générale 
que  la  précédente;  mais  il  est  préférable  de  résoudre  l'équa- 
tion (26)  par  de  simples  constructions  géométriques. 

Pour  cela,  nous  construirons,  d'une  manière  quelconque,  une 
surface  réglée  (K')  dont  les  génératrices  soient  perpendiculaires 
aux  plans  tangents  de  (A),  et  nous  mènerons  le  plan  perpendicu- 
laire à  chacune  des  génératrices  de  (K')  en  son  point  central.  Les 
différents  plans  ainsi  obtenus  envelopperont  une  développable  (A') 
pour  laquelle  on  aura  évidemment  une  solution  do  problème 
proposé,  fourme  par  la  surface  réglée  (K,').  Comme  les  angles  de 
contingence  et  de  torsion  sont  les  mêmes  pour  les  arêtes  de  re- 
faroussement  de  (A)  et  de  (A'),  la  solution  fournie  par  (BC')  relati- 
vement à  (A')  fera  connaître  les  fonctions  les  plus  générales  x,, 
y,  vérifiant  l'équation  (36).  Il  suffira  donc,  pour  avoir  la  soluliop 
générale  du  problème  posé,  de  construire  la  surface  (K)  dont 
chaque  génératrice  a,  par  rapport  au  trièdre  (T),  relatif  à  un  point 
de  Tarête  de  rebroussemenl  de  (A),  la  même  position  que  la  gé- 
nératrice correspondante  de  (K')  par  rapport  au  trièdre  (T')  dont 
les  arêtes  sont  parallèles  à  celles  de  (T)  et  qui  est  relatif  au  point 
correspondant  de  l'arête  de  rebroussement  de  (A).  En  d'autres 
termes,  pour  avoir  la  droite  de  (K),  il  faudra  imprimer  àla  droite 
de  (K')  une  translation  égale  à  celle  qui  amènerait  le  trièdre  (T') 
en  coïncidence  avec  le  trièdre  (T). 
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CHAPITRE   X. 


!    PROBLEME    1 
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261.  Nous  allons  maintenant  compléter  l'exposition  Jcs  pro- 
priétés les  plus  simples  des  surfaces  minima  en  indiquant  les 
principaux  résultais  qu'ont  obtenus  les  géomètres  dans  l'étude  de 
la  question  suivante,  posée  par  Lagrange,  et  qui  a  donné  nais- 
sance à  toute  la  théorie. 

Déterminer  ta  surface  minima,  parfaitement  continue  ou 
assujettie  à  des  discontinuités  de  nature  connue;  passant  par 
un  contour  fermé. 

On  sait  que  Plateau  a  résolu  ce  problème  par  l'expérience  en 
plongeant  le  contour  donné,  réalisé  physiquement,  dans  une  dis- 
solution de  liquide  glycérique.  L'Analyse  mathématique  n'a  pu, 
jusqu'ici,  imaginer  aucune  méthode  générale  permettant  de  com- 
mencer l'étude  de  celte  belle  question.  Toutefois,  dans  le  cas, 
particulièrement  Intéressant,  où  le  contour  est  formé  de  lignes 
droites,  et  dans  celui  où  quelques-unes  des  portions  de  ce  contour 
sont  remplacées  par  des  plans  que  la  surface  doit  couper  nor- 
malement, les  propositions  que  nous   avons  fait  connaître  rela- 
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tivemenl  aux  diverses  représentations  conformes  de  la  surface  ont 
permis  de  préparer  la  solution  du  problème,  et  même  de  le  ré- 
soudre d'une  manière  complète  pour  certaines  formes  simples  du 
contonr.  Les  principaux  résultais  acquis  à  la  Science  dans  cet 
ordre  de  recherches  sont  dus  à  Riemann,  à  M.  Weierstrass  et 
à  M.  SchwarK. 

262.  Nous  avons  déjà  cité  plusieurs  fois  le  Mémoire  fonda- 
mental de  Riemann,  présenté,  le  6  janvier  1867,  par  M.  Halten- 
dorf  à  la  Société  Rojale  de  Goettingue  et  inséré  dans  le  t,  XIU 
des  Mémoires  de  cette  Société  (').  Ce  beau  travail,  qui  figure  di- 
gnement à  côté  des  plus  importantes  productions  de  son  illustre 
auteur,  contient  des  applications  très  intéressantes  des  vues  nou- 
velles et  profondes  que  Riemann  a  apportées  en  Analyse.  On  peut 
le  considérer  comme  composé  de  deux  parties  bien  distinctes. 
Dans  la  première,  Riemann  étudie  d'une  manière  générale  les 
surfaces  minima  et  il  y  fait  connaître,  en  dehors  des  propositions 
que  nous  avons  établies,  une  formule  remarquable  qui  n'a  pu 
trouver  place  dans  notre  théorie,  et  qui  est  relative  à  l'aire  d'une 
portiou  limitée  de  la  surface;  il  y  emploie  en  particulier  le 
système  de  coordonnées  dont  la  première  idée  appartient  à  M.  O. 
Ronnet  (n"  181);  c'est-à-dire  qu'il  détermine  un  pointdc  la  sphère 
et  le  point  correspondant  de  la  surface  minima  par  la  valeur  de  la 
variable  complexe  qui  est  l'alfise  de  ce  poiut  (n""  30  et  164).  Les 
transformations  de  coordonnées,  dont  Riemann  fait  usage  à  dif- 
férentes reprises,  mettent  naturellement  en  évidence  le  fait  si 
signalé  dans  les  pages  qui  précèdent  ;  Toute  transforma- 


it) Dans  une  note  placée  au  commencement  du  Mémoire  (Jfie! 
melte  Werke,  p.  283),  M.  Hattendorf  noua  apprend  qu'il  a  dû  rédii 
e  Mémoire  d'après  un  manuscrit  de  Riemann  qui  ne  contenait  absolument  que  les 
formiiles  et  Ils  tésultati  Ce  manascrit,  qui  est  daté  des  années  1H60  et  iSCii,  a  été 
envoyé  à  M  Hattendoif  en  ai  ni  i86ti  On  sait  que  Riemann  est  mort  en  Italie  au 
mois  de  juillet  suiriut 

Dans  un  Tiavail  piesenté  comme  thèse  en  i88n  à  la  Ficulté  des  Sciences, 
M.  NiewenglowskL  a  fait  connaître  en  France  les  pijneipaii\  résultats  obtenus 
par  Riemaun  Voii  le  Mémoire  Exposition  de  la  mct/iode  de  Hiemaim  pour 
la  détermination  des  surfaces  minima  de  contoui  donne,  inséré  aux  Annales 
I,  p,  217. 


de  l'École  Ivormale,  t.  IX,  1*  si 


y  Google 


^a6  LIVME    111.  —    CIIAP.    X. 

tion  des  coordonnées,  ou  tout  déplacement,  s'exprime  par  une 
substitution  linéaire  particulière  effectuée  sur  la  variable 
complexe,  proposition  dont  l'importance  et  l'intérêt  n'ont  été 
pleinement  reconnus  que  depuis  la  publication  des  beaux  travaux 
de  M,  Klein  relatifs  à  l'intégration  des  écjuations  linéaires  du 
second  ordre,  à  l'icosaèdre  et  à  la  résolution  des  équations  al- 
gébriques. 

La  seconde  Partie  du  Mémoire  est  presque  entièrement  consacrée 
à  la  détermination  de  la  surface  minima  limitée  par  un  polygone 
gaucbe  dont  tous  les  côtés  sont  reclilignes  (').  Riemann  n'exclut 
même  pas  le  cas  où  le  contour  serait  partiellement  ouvert  et  où  la 
surface  devrait  avoir  des  segments  infinis,  analogues  à  cette  por- 
tion de  l'hélicoïde  gauche  à  plan  directeur  qui  s'étend  à  l'infini 
entre  deux  génératrices  rectilignes  de  la  surface.  Après  avoir  dé- 
veloppé la  solution  générale  du  problème,  solution  qui  exige  la 
formation,  toujours  possible,  d'une  équation  différentielle  linéaire 
et  la  résolution  d'un  sjslcme  d'équations  transcendantes  dont 
l'étude  est  laissée  de  côté,  au  moins  dans  le  cas  général,  Riemann 
aborde  les  applications  et  examine  successivement  les  contours 
suivants  : 

i"  Deux  droites  infinies  qui  ne  sont  pas  dans  le  même  plan. 

Si  l'on  suppose  que  le  secteur  infini  s'étendant  entre  les  deux 
droites  n'a  pas  de  discontinuité  ni  de  point  de  ramification,  on 
trouve  l'hélicoïde  gauche  à  plan  directeur. 

2°  Trois  droites,  dont  deux  se  coupent,  la  troisième  étant 
parallèle  au  plan  des  deux  autres. 

Sous  les  réserves  précédentes,  la  solution,  ici  encore,  est  com- 
plète et  les  formules  définitives  sont  obtenues. 

3"  Trois  droites  placées  d'une  manière  quelconque  dans 
l'espace. 


(')  liieinann  y  montre  aussi  que  l'on  pput  résoudre  le  problème  de  Plateau 
pour  le  cas  où  le  contour  est  composé  de  deux  cercles  quelcoûques  situés  dans 
deux  plans  parallèles.  Il  suffit  d'admettre  que  toutes  les  sections  déterminées  par 
des  pians  parallèles  aax  plans  des  deux  cercles  sont  des  cercles.  La  surface  ob- 
tenue dépend  des  fonctions  ellipliqiips. 
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Pour  bien  se  représenter  le  problèJiie  résolu  pur  Rleraann,  on 
peut  imaginer  un  hexagone  gauche.  Si  trois  côtés  non  consécutifs 
de  cel  hexagone  s'éloignent  indéfiniment,  les  trois  autres  restant 
fixes,  la  surface  minima  qui  était  limitée  par  les  six  côtés  de 
l'hexagone  tend  vers  une  surface  à  trois  secteurs  infinis,  dont 
on  aperçoit  aisément  la  forme  générale.  C'est  celle  surface  que 
détermine  Kiemann. 

4"  Un  quadrilatère  gauche  quelconque. 

lliemann  forme  l'équation  linéaire  du  second  ordre  dont  dépend 
la  solution  du  problème.  Cette  équation,  que  nous  donnerons  plus 
loin,  a  une  forme  très  remarquable  qui  la  rapproche  de  l'équation 
de  Lamé.  On  n'a  pu  encore  l'intégrer  dans  le  cas  le  plus  général; 
Riemann  considère  le  cas  particulier  où  les  quatre  côtés  du  qua- 
drilatère sont  aussi  les  arêtes  d'un  tétraèdre  régulier,  et  il  obtient 
alors  la  solution  du  problème  par  une  méthode  directe  et  très 
élégante,  que  les  travaux  déjà  rappelés  de  M,  Klein  nous  aident  à 
comprendre  dans  tons  ses  détails. 

5"  Trois  droites  dont  l'une  rencontre  les  deux  autres,  en 
sorte  que  la  surface  a  deux  sommets  et  un  secteur  infini. 

6"  Deux  polygones  rectilignes  non  étoiles  situés  dans  deux 
plans  parallèles. 

Ces  deux  derniers  exemples  ont  été  publiés  pour  la  première 
fois  dans  les  CEuvres  de  Riemann  (  i  ). 

263.  Les  résultats  précédents  demeurent,  aujourd'hui  encore, 
les  plus  complets  et  les  plus  généraux  parmi  ceux  qui  ont  été 
publiés  sur  le  problème  qui  nous  occupe.  Mais,  quelques  jours 
avant  la  présentation  du  Mémoire  de  Riemann  à  la  Société  de 
Giittingue,  le  ao  décembre  i8C6,  M.  Weierstrass  avait  commu- 
niqué à  l'Académie  de  Berlin,  dans  une  Note  de  deux  pages  {  =  ),  le 
résumé  de  ses  recherches  sur  le  même  sujet. 

Les    résultats    annoncés    par   M.  Weierstrass    sont  en    parfait 
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accord  avec  cens  de  Ricmann.  Malheiireusemenl  ceL  illusLre  gôo- 
mètre  n'a  pas  indiqué  d'une  manière  détaillée,  au  moins  dans  un 
travail  imprimé,  la  méthode  qu'il  a  suivie  et  les  cas  particuliers 
qu'il  a  traités.  Nous  devons  signaler  toutefois,  dans  le  court 
résumé  qu'il  a  donné,  \ine  indication  très  précieuse  résultant 
d'une  forme  remarquable,  sur  laquelle  nous  reviendrons  plus  loin, 
donnée  aux  équations  qui  déterminent  la  surface  minima. 

264.  Les  premières  rt-cherclies  de  M.  Scihwar?.  ont  été  puliliées 
avant  les  précédentes;  mais  elles  sont  relatives  à  un  problème 
particulier.  Dans  une  courte  Note  insérée  en  i865  aux  Comptes 
rendus  de  l'Académie  de  Berlin  ('),  M.  Schwarz  se  reporte  à  des 
études  antérieures  relatives  à  la  représentation  conforme  de  la 
surface  d'un  polyèdre  sur  la  sphère,  études  qui  ont  été  publiées 
dans  le  tome  LXX  du  Journal  de  Crelle;  et  il  annonce  que  la 
solution  de  ce  problème  de  la  représentation  conforme  pour  les 
différents  polyèdres  réguliers  permet  de  déterminer,  par  l'ap- 
pHcation  d'un  théorème  de  M.  Weingarten  qui  sera  étudié  dans 
la  suite  de  cet  Ouvrage,  un  certain  nombre  de  surfaces  minima 
sur  lesquelles  se  trouvent  une  infinité  de  droites.  Ces  droites  ne 
sont  pas  isolées  les  unes  des  autres;  elles  se  rencontrent  mu- 
tuellement de  telle  manière  qu'un  certain  nombre  d'entre  elles 
puissent  servir  de  limite  à  une  portion  de  la  surface,  simplement 
connexe.  C'est  ainsi  que  la  surface  minima  dérivée  du  cube,  sur- 
face dont  la  détermination  s'effectue  au  moyen  des  fonctions  ellip- 


égaux  ;  chacun  d'eux  est  formé  avec  quatre  arêtes  d'un  tétraèdre 
régulier  et  permet  de  limiter  une  certaine  portion  de  la  surface. 
On  a  donc  une  solution,  obtenue  il  est  vrai  d'une  manière  in- 
directe, du  problème  de  Lagi'ange  et  de  Plateau  pour  le  contour 
formé  par  ce  quadrilatère  régulier. 

Le  second  travail  de  M.   Scliwarz  est  un  Mémoire  beaucoup 
plus  étendu,  couronné  en  1867  par  l'Académie  de  Berlin  et  publié 


(')  H.  SciinMBî,  Ueber  die  Minimums-Jlâche  dereit  Begrenzung  als  eiit  von 
vier  Kanteii  eines  regularen  Tetiaeders  gebildeles,  wîndschiefes  Viereok  ge- 
geben  ist  {Monataberichte  der  K.  P.  Akademie,  p,  i49-i53;  iS65). 
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en  1871  SOUS  le  litre  suivant  :  Bestimmung  einer  speciellen 
Minimaljlàche  {').  L'auteur  y  aborde,  celle  fois  par  des  mé- 
thodes directes,  la  détermination  de  la  surface  minima  passant 
par  les  quatre  côtés  d'un  quadrilatère  gauclie,  el  il  montre  que 
l'on  pourra  donner  la  solution  complète  du  problème  dans  le  cas 
particub'er  où  le  quadrilatère  gauche  est  assujetti  à  l'unique  con- 
dition d'avoir  un  plan  de  symétrie,  passant  nécessairement  par 
deux  de  ses  sommets  opposés.  Il  considère  en  particulier,  comme 
Rîemann  dont  le  Mémoire  était  encore  inédit  à  l'époque  où 
M.  Schwarz  communiquait  son  travail  à  l'Académie  de  Berlin, 
le  cas  remarquable  où  les  quatre  côtés  du  quadrilatère  gauche 
sont  les  arêtes  d'un  tétraèdre  régulier;  il  retrouve  alors  la  surface 
déjà  définie  dans  sa  Communication  précédente;  on  l'obtient  en 
faisant,  dans  les  formules  de  M.  Weicrstrass  (n"  191), 

.f  («)  = 


Eiifin,  dans  un  Appendice  qui  termine  le  Mémoire,  l'émiuent 
géomètre  fait  connaître  certaines  surfaces  minima,  pour  lesquelles 
la  fonction  §(ii)  est  l'inverse  de  la  racine  carrée  d'un  polynôme 
du  huitième  degré,  et  qui  contiennent  des  droites  avec  lesquelles 
on  peut  former  des  polygones  gauches  d'une  nature  spéciale, 
limitant  certaines  portions  de  la  surface.  Supposons;  par  exemple, 
que,  dans  un  parallélépipède  rectangle,  on  supprime  les  six  arêtes 
qui  aboutissent  à  deux  sommets  opposés;  il  restera  un  hexagone 
gauche,  par  lequel  on  pourra  faire  passer  une  des  surfaces  définies 
par  M.  Schwarz;  la  portion  de  surface  limitée  par  cet  hexagone 
sera  simplement  connexe  et  ne  contiendra  aucun  point  singulier. 

265,  Un  autre  travail  du  même  auteur,  Fortgesetz4e  Unlersu- 
chiingen  ilber  specielle  Minimalflàchen,  imprimé  en  1872  (^), 
contient  l'étude  détaillée  et  la  solution  complète  d'un  problème 
proposé  en  ces  termes  dès  181G  par  Gcrgonne  (')  : 


(')  Hacrwilz  uiid  Gossmann;  in-y,  Berlin,  18 
(')  Moiialsberichte  der  K.  P.  Akademie ;  jar. 
(  '  )  Annales  de  Gergonne,  t.  VU,  p.  gg. 
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Couper  un  cube  en  deux  parties  de  telle  manière  que  la  sec- 
tion vienne  se  terminer  aux  diagonales  inverses  de  deux  faces 
opposées  et  que  l'aire  de  cette  section  terminée  à  la  surface  du 
cube  soit  un  minimum.  Donner  en  outre  l'équation  de  la 
courbe  suivant  laquelle  la  surface  coupante  coupe  chacune  des 
autres  faces  de  ce  cube. 


On  trouve  à  la  page  i48  du  tome  VII  des  Annales  de  Ger- 
gonne  un  essai  sur  ce  problème  dû  àTédénal,  recteur  de  l'Aca- 
démie de  Nîmes,  l'un  des  rédacteurs  les  plus  assidus  de  ce  Journal; 
mais  la  solution  proposée  est  inexacte.  Le  calcul  des  variations 
permet,  en  effet,  d'établir  que  la  surface  cherchée  doit  couper  à 
angle  droit  deux  des  faces  latérales  du  cube,  et  l'hélicoïde  con- 
sidéré par  Tédénat  ne  satisfait  pas  à  cette  condition. 

M.  Scbwarz  reprend  le  problème  de  Gergonne,  ou  plutôt  il  se 
propose  de  déterminer  toutes  les  surfaces  minima,  parmi  lesquelles 
doit  se  trouver  la  surface  cherchée,  qui  passent  par  les  deux  dia- 
gonales inverses  de  deux  faces  opposées  et  qui  coupent  à  angle 
droit  deux  autres  faces  opposées  du  cube.  Le  résultat  obtenu  est 
particulièrement  intéressant  :  de  même  qu'il  y  a  une  infinité 
d'hélicoïdes  gauches  à  plan  directeur  passant  par  deux  droites 
données,  il  y  a  aussi  une  infinité  de  surfaces  satisfaisant  aux  con- 
ditions que  nous  venons  d'énoncer.  Il  n'est  pas  difficile  de  choisir 
parmi  toutes  ces  surfaces  celle  dont  l'aire  est  réellement  un  mi- 


Dans  ce   même  travail,   M.  Scbwarz  fait  aussi  connaître  une 
extension,  très  digne  de  remarque,  des  résultats  de  Riemann  et  de 
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M.  Weierstrass;  il  substitue  au  problème  abordé  par  ces  deux 
géomètres  le  suivant,  qui  est  beaucoup  plus  général  et  se  résout, 
comme  nous  le  verrons,  par  l'emploi  des  mêmes  principes  : 

On  donne  une  chaîne  continue  fermée,  composée  de  segments 
rectilignes,  ou  de  plans,  ou  de  segments  rectilignes  et  de 
plans;  et  Von  propose  de  déterminer  une  surface  minima,  à 
connexion  simple,  ne  contenant  aucun  point  singulier  dans 
son  intérieur,  limitée  par  les  segments  rectilignes  et  les  plans 
de  la  chaîne  et  coupant  ces  derniers  à  angle  droit. 

Par  exemple,  si  l'on  considère  {Jig-  22)  [p.  437]  deux  tiges  AB, 
AC  réunies  en  A  et  appuyant  leurs  estrémi  tés  BetC  contre  une  lame 
de  verre,  la  surface  que  l'on  obtient  en  plongeant  le  système  entier 
dans  le  liquide  gljcérique  s'appuie  sur  les  tiges  AB,  AC  et  coupe 
normalement  la  lame  de  verre.  Cette  surface  peut  être  étudiée  et 
définie  analytiquemcnt  par  des  méthodes  toutes  semblables  à  celles 
qui  avaient  été  employées  antérieurement  dans  le  cas  spécial  des 
contours  exclusivement  composés  de  lignes  droites. 

Nous  nous  contenlerons  des  indications  précédentes  et  nous 
ferons  maintenant  connaître  les  principes  sur  lesquels  reposent  les 
r  echerches  dont  nous  venons  d'exposer  les  résultats,  en  négligeant 
les  détails  qui  exigeraient  beaucoup  de  développements  et  que 
l'on  trouvera  dans  les  Mémoires  originaux. 

266.  Au  Chapitre  IV  [p.  3og],  nous  avons  signalé  deux  tracés 
géographiques  différents  de  la  surface  minima.  L'un  d'eux  est  dé- 
terminé par  la  représentation  spliérique  de  la  surface;  si  l'on 
adopte  les  coordonnées  u,  Ut,  si  souvent  employées  dans  les  pages 
précédentes,  la  variable  complexe  u  est  l'affixe  d'un  point  réel  de 
la  sphère  qui  est  l'image  du  point  correspondant  de  la  surface 
minima,  et  la  représentation  ainsi  obtenue  constitue,  comme  l'a 
montré  M.  0.  Bonnet  (n"202),  un  premier  tracé  géographique  de 
la  surface  minima  sur  la  sphère  de  rayon  1.  Si  maintenant  on 
introduit  la  variable  complexe  définie  par  l'équation 

et  qu'on  la  représente  sur  le  plan,  on  obtiendra  un  nouveau  tracé 
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géographique  dans  lequel,  nous  l'avons  vu  (n"  20-i),  les  lignes  de 
courbure  auront  pour  représentation  des  parallèles  aux  axes  coor- 
donnés, tandis  que  les  lignes  asympto tiques  seront  représentées 
par  des  parallèles  aux  bissectrices  de  ces  axes. 

La  considération  simultanée  des  deux  représentations  conformes 
précédentes  joue  un  rôle  capital  dans  les  raisonnements  qui  vont 
suivre  et  conduit  par  une  voie  naturelle  à  la  solution  du  problème 
proposé. 

Si  l'on  découpe  sur  une  surface  minima  un  segment  limité  (M), 
à  connexion  simple  et  ne  contenant  aucun  point  singulier  dans  son 
intérieur,  l'intégrale  t  sera,  sous  certaines  conditions  que  nous 
indiquerons  plus  loin,  une  fonction  uniforme  ayant  une  valeur  finie 
et  bien  déterminée  pour  chaque  point  de  (M).  La  représentation 
plane  de  cette  portion  de  surface  sera  alors  une  aire  plane,  limitée, 
à  connexion  simple,  qui  pourra,  dans  certaines  parties,  se  com- 
poser de  plusieurs  feuillets  et  qui  se  terminera  à  la  courbe  dont 
les  points  correspondent  à  ceux  de  la  limite  de  (M),  Or,  si  l'on 
veut  que  (M)  soit  limitée  par  des  droites  ou  par  des  plans 
qu'elle  coupera  normalement,  les  différentes  portions  du  con- 
tour seront  des  lignes  asymptotiques  de  la  surface  si  elles  sont 
des  droites,  ou  des  lignes  de  courbure  si  elles  sont  dans  les 
plans  que  la  sur/ace  doit  couper  normalement.  Par  conséquent, 
il  leur  correspondra,  dans  le  tracé  géographique  plan,  des  parallèles 
aux  axes  coordonnés  dans  le  second  cas,  et  des  parallèles  aux  bis- 
sectrices de  ces  axes  dans  le  premier.  Ainsi  ce  tracé  géogra- 
phique se  composera  d'une  aire  plane  (S)  limitée  par  des 
droites  dont  la  direction  au  moins  sera  connue  et  qui  se  suc- 
céderont dans  un  ordre  déterminé. 

Étudions  maintenant  la  représentation  sphérique  de  (M).  Elle 
se  compose  d'une  aire  (S),  pouvant  recouvrir  plusieurs  fois  cer- 
taines parties  de  la  sphère  ;  mais  il  résulte,  comme  nous  le  verrons, 
des  hypothèses  faites  sur  e?  que  cette  aire  (S)  n'a  aucun  point  de 
ramiflcation  dans  son  intérieur.  Ici  encore  on  peut  déterminer  la 
courbe  limite  de  (S).  En  effet,  pour  chaque  portion  de  droite 
comprise  dans  le  contour,  la  représentation  sphérique  sera  un 
arc,  plus  ou  moins  étendu,  du  grand  cercle  dont  le  plan  est  per- 
pendiculaire à  cette  droite.  S'il  y  a,  dans  le  contour  considéré,  des 
plans  que  la  surface  doit  couper  à  angle  droit,  la  courbe  limite 
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de  la  surface  située  dans  ce  plan  sera  représentf^e  sur  la  sphère  par 
une  portion  du  grand  cercle  dont  le  plan  est  parallèle  au  plan 
correspondant  du  contour.  On  voit  donc  que  la  représentation 
sphérique  (S)  du  segment  (M)  sera  limitée  par  des  arcs  de 
grands  cercles  dont  la  position  sera  connue  et  qui  se  succé- 
deront dans  un  ordre  parfaitement  déterminé. 

Les  deux  aires  (S)  et  (S)  constituent  deux  représentalions  cor- 
formes  de  la  surface  (M),  Si  celle-ci  était  connue,  il  est  clair  que 
l'on  pourrait  obtenir  une  représentation  directe  et  conforme  de 
l'aire  sphérique  (S)  sur  l'aire  plane  (S).  Inversement,  si  l'on  a  pu 
déterminer  directement  ce  tracé  géogi-apliique  de  (S)  sur  (S), 
c'esl-à-dire  si  l'on  a  exprimé  5'  en  fonction  de  «,  on  aura 

et,  la  fonction  ^(w)  étant  ainsi  connue  pour  toutes  les  valeurs  de  « 
qui  correspondent  aux  diverses  parties  de  (S),  le  segment  (M)  sera 
pleinement  déterminé.  Nous  sommes  donc  ramenés  à  la  solution 
du  problème  suivant  : 

Réaliser  une  représentation  conforme  d'une  aire  sphé- 
rique (S),  limitée  par  des  arcs  de  grands  cercles,  sur  une  aire 
plane  (2),  limitée  par  des  droites. 

Or,  cette  solution  est  contenue  implicitement,  au  moins  pour 
les  cas  les  plus  simples,  dans  les  développements  donnés  au  Clia- 
pitrelV  du  Livre  II  [p.  i"o].  On  représentera  les  deux  aires  (S) 
et  (S)  sur  la  moitié  supérieure  du  plan,  ce  qui  donnera  t  et  u  en 
fonction  d'une  variable  t  assujettie  à  la  seule  condition  que  sa 
partie  imaginaire  soit  positive.  Puis  on  portera  ces  valeurs  de  u  et 
de  0-  dans  les  formules  de  M.  Weierstrass,  où  l'on  aura  remplacé 
^{u)  par  sa  valeur  tirée  de  la  formule  (a);  ce  qui  donnera 

!J        1        du' 
J       du' 
u  et  (7  étant  des  fondions  connues  de  la  variable  l. 
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2(;7.  Nous  allons  iiidiquci-  clifTorcnts  esemples  auxquels  on  peuL 
appliqner  la  miîtlïode  précédente. 

Proposons-nous  d'abord  de  déterminer  la  surface  minima  (M), 
nécessairement  infinie,  limitée  par  dens  droites  quelconques. 
Construisons,  sur  la  sphère  de  rajon  i,  les  deux  grands  cercles 
COCO',  DOD'O'  se  coupant  en  O,  0',  dont  les  plans  sont 
perpendiculaires  à  ces  droites  ;  et  soit  an:  l'angle  CDD  de  ces  deux 
cercles,  égal  à  celui  des  deux  droites.  La  surface  cherchée  (M) 
aura  pour  représentation  sphérique  ime  aire  limitée  par  ces  deux 
cercles.  Choisissons,  par  exemple,  pour  cette  aire,  le  fuseau 
OCO'D,  d'angle  a::.  Si  l'on  prend  pour  axe  des  z  le  diamètre 
O'O  et  pour  plan  des  j'z  le  plan  ODO',  l'origine  des  coordonnées 
étant  toujours  au  centre  de  la  sphère,  le  point  O  correspondra 
à  la  valeur  zéro  de  la  variable  u  et  le  tracé  géographique  du  fuseau 
OCO'D  sur  la  partie  supérieure  du  plan  sera  déterminé  par  la 
formule 

car  on   voit  immédiatement  que,  lorsque  l'argument  de   (   varie 
entre  o  etT:,  celui  de  u  varie  entre  o  et  caz. 

Mais,  il  importe  de  le  remarquer,  on  peut  imaginer  une  infinité 
d'aires  sphériques  ayant  les  mêmes  limites  que  le  fuseau  précé- 
dent; SX  l'on  fait  tourner,  en  effet,  le  demi-cercle  ODC,  dans  tel 
sens  que  l'on  voudra,  autour  de  00',  en  continuant  indéliniment 
le  mouvement,  il  viendra  périodiquement  coïncider  avec  l'une 
des  moitiés  du  second  cercle  OCO'C,  et  la  «•""=  coïncidence  se 
produira  après  que  ODC  aura  fait  n  —  i  demi-révolutions. 

L'aire  sphérique  ainsi  engendrée  par  le  demi-cercle  se  com- 
posera de  plusieurs  feuillets  superposés  et  pourra  recouvrir  la 
sphère  autant  de  fois  qu'on  le  voudra;  il  sera  évidemment  permis 
de  la  substituer  au  fuseau  précédent  et  de  la  considérer  comme  la 
représentation  sphérique  de  la  surface  cherchée.  On  reconnaît 
d'ailleurs  aisément  que  l'on  embrasse  tous  les  cas  que  nous  venons 
d'énumérer  en  augmentant  a,  dans  la  formule  (4),  d'un  nombre 
entier  quelconque,  positif  ou  négatif,  ou,  ce  qui  est  la  même 
chose,  en  convenant  de  désigner  par  aiz  une  quelconque  des  dé- 
terminations de  l'angle  des  deux  droites  données. 

Esanninons  maintenant  le  second  tracé  géographique,  la  repré- 
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sentatioii  plane  (S)  de  (M).  Si  l'on  suppose  que  les  deux  droites 
qui  limitent  (M)  appartienûent  à  un  jnême  système  de  lignes 
asjmpto tiques,  celte  représentation  se  composera  d'une  bande  du 
plan  comprise  entre  deux  parallèles  à  une  même  bissectrice  des 
axes  coordonnés.  Cette  bande  peut  être  considérée  comme  un 
quadrilatère  dont  deux  angles  opposés  seraient  égaux  à  t:,  les  deux 
autres  étant  nuls.  Par  suite,  en  appliquant  la  formule  donnée  au 
n"  132  et  en  remarquant  que  les  aagles  nuls  correspondent  aux 
valeurs  o,  co  de  t,  on  aura 


»/?- 


'Mogï. 


Lorsque  la  variable  l  varie  de  o  à  co, 'l'argument  de  u  doit  être 
égal  ày  ou  à  --  -■  Le  choix  est  indifférent,  par  suite  de  la  pré- 
sence du  radical  \/#(«)  dans  l'expression  de  a.  Posons 
(5)  ^  =  Ce~'^lo^i. 

On  aura  alors 


et,  par  suite,  en  prenant  !a  dérivée  par  rapport  à  u, 
ou 

•■*(") =3' 

K.  désignant  une  constante  réelle.  Nous  retrouvons  la  valeur 
de  ^(m)  qui  caractérise  un  liéllcoïdc  gauche  à  plan  directeur 
(aM96). 

Mais,  si  l'on  veut  déterminer  la  constante  C,  il  vaudra  mieux 
substituer  les  valeurs  de  o-  et  de  u  en  fonction  de  f  dans  les  for- 
mules (3).  On  aura  ainsi 

Si  l'on  remplace  t  par  p  e'",  p  et  6  désignant  le  module  et  l'argument 
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Les  deux  droites,  parallèles  au  plan  des  xy,  qui  limitent  la  sur- 
face (M)  correspondent  aux  valeurs  o  et  tî  de  9.  On  a  donc,  en 
désignant  par  A  leur  plus  courte  distance, 

A  -  — 

et  les  formules  {'S)  prennent  ici  la  ("orme  délinitive 

oii  tout  est  connu.  11  suffira  de  donner  à  a  toutes  les  valeurs  de 
l'angle  pour  obîcnir  tous  les  hélîcoïdes  qui  contleonenL  les  deu\ 
droites. 

268.  Dans  l'exemple  précédent,  II  y  a  une  certaine  indétermi- 
nation, relativement  au  moins  à  la  représentation  spliérique;  et 
cette  même  indétermination,  qui  se  présente,  comme  nous  l'avons 
indiqué,  dans  les  solutions  si  étudiées  données  par  M,  Schwar/. 
pour  certains  problèmes  particuliers,  se  reproduirait  évidemmenl 
dans  les  problèmes  plus  compliqués  que  nous  avons  à  examiner. 
Voici  comment  on  pourra  opérgr  lorsqu'on  voudra,  négligeant 
tous  les  cas  possibles,  obtenir,  par  exemple,  la  surface  réellemenl 
minimum,    celle    qui    est  réalisée  par  les  expériences  de  Plateau. 

Proposons-nous,  par  exemple,  de  déterminer  la  surface  (M) 
qui  est  limitée  par  deux  droites  AB,  AC  et  qui  coupe  normalement 
un  plan  MN  i^fig-  22).  Soit  BC  la  courbe  inconnue  suivant  laquelle 
la  surface  chercliée  coupe  le  plan  iVW.  L'expérience  apprend  que 
cette  courbe,  qui  se  réduit  à  une  droite  quand  le  plan  BAC  est 
perpendiculaire  au  plan  MN,  n'a  pas  d'inflexion  et  est  placée,  par 
rapport  à  la  droite  BC,  du  même  côté  que  la  projection  de  A  sur 
le  plan  MN.  Les  normales  en  A,  B,    C  à  (M)  sont  connues  de 
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direction;  <;ar  la  normale  en  A  est  perpendiculaire  au  pian  ABC, 
et  la  normale  en  B,  par  exemple,  doit  se  trouver  dans  le  plan  MN 
et  être  perpendiculaire  à  AB.  D'ailleurs  le  sens  de  la  normale  en 
A.  détermine  celui  des  normales  en  B,  C  et,  généralement,  en  tout 
point  de  (M).  On  voit  donc  que  la  surface  (M)  aura  pour  repré- 
sentation sphérlque  un  triangle  sphérique  dont  les  sommets  se- 
ront parfaitement  déterminés. 


Considérons  maintenant  la  représentation  plane.  Les  lignes  AB, 
AC  auront  pour  images  des  parallèles  aux  bissectrices  des  axes 
coordonnés,  tandis  que  la  ligne  de  courbure  BG  sera  représentée 
par  une  parallèle  à  l'un  des  axes.  II  faut  donc  admettre  que  cette 
représentation  est  donnée  par  la  surface  d'un  triangle  rectangle 
isoscèle  abc  dont  l'hypoténuse  est  parallèle  à  l'un  des  axes  coor- 
donnés. 

Soient  Xtt,  utt,  vt:  les  angles  du  triangle  sphérique  qui  sert  de 
représentation  à  (M).  En  conservant  toutes  les  notations  du  n°  136 
et  en  supposant  que  les  sommets  \  |j.,  v  correspondent  aux  valeurs 
o,  I,  oo  de  i,  nous  aurons,  pour  déterminer  la  représentation  de  ce 
triangle  sur  la  moitié  supérieure  du  plan,  la  formule 


(7) 


Cw  =  - 


7{'^,%-i,l) 


étant  dcterm 


ries  formules 


yGoosle 


et  le  module  \/C(\  de  C  ayanL  pour  valeur 

,  ^   r7^     r(^-Y). /-  r(^lr(P)r(Y-«)r(T-p) 

(9)  v^U-     r(.;)    V      r[i_a)r(i-3)r(a  +  ,--f)r(fi  +  T-T) 

Quant  à  la  représentation  plane,  on  l'obr.iendra  en  appliquant 
la  formule  (i4)  du  n°  132  [p.  179]  au  triangle  rectangle  isoscèle. 
En  supposant  que  le  sommet  \  corresponde  au  point  de  rencontre 
A  des  deux  droites  el,  par  conséquent,  au  sommet  a  de  l'angle 
droit  du  triangle  rectangle,  il  faudra  faire  dans  cette  formule 


ce  qui  donnera 

(:o)  .^/Kr.^ 


K  étant  une  constaote  réelle  afin  que  l'hypoténuse    du   triangle 
soit  dirigée  parallèlement  à  l'un  des  axes  coordonnés. 

L'exemple  précédent,  qui  a  été  traité  pour  la  première  fois, 
comme  nous  l'avons  indiqué  (n"  204),  par  M.  Schwarz,  a  été,  dans 
ces  derniers  temps,  étudié  d'une  manière  approfondie  dans  un  in- 
téressant travail  de  M.  Neovius  ('). 

269.  On  peut  traiter  de  la  même  manière  le  cas,  considéré  par 
Riemann,  où  le  contour  est  formé .  (Jlg .  23)  par  une  droite  AB 
qui  en  rencontre  deux  autres  AC,  BC.  Ici  encore  la  représentation 
sphérique  du  segment  (M)  sera  un  triangle  spliérique.  La  représen- 
tation sphérique  du  point  A  sera  située  sur  le  rayon  perpendicu- 
laire à  AB  et  à  AC,  la  représentation  sphérique  de  B  sera  située 
sur  le  rayon  perpendiculaire  à  AB  et  à  BC  et  enfin  la  représenta- 
tion sphérique  du  point  situé  à  l'infini,  soil  sur  AC,  soit  sur  BC, 
sera  située  sur  le  rayon  perpendiculaire  à  ces  deux  droites.  Nous 
adoptons  ici  l'hypothcse  la  plus  simple  relativement  à  ce  secteur 


(')  Neotlds,  Bestimmung  siveier  speciellen periodischen  Minimaljlàcheii  au/ 
welchert  uneitdlich  Liete  gerade  Linien  und  unendlich  viele  ebene  geodâtische 
Linieii  liegen  Helsingfors,  i883. 
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infini;  il  faiit  concevoir  le  segment  (M)  comme  étant  limité  par 
uEe  droite  CC  qui  rencontre  AG  etBC  et  s'éloigne  indéfiniment. 
Quant  à  la  représentation  plane,  elle  sera  éYidemment  formée 
d'une  droite  ab,  correspondante  à  AB,  parallèle  à  l'une  des  bis- 
sectrices des  axes,  et' de  deux  droites  ac,  bd  perpendiculaires  à  ab. 
On  peut  envisager  cette  figure  comme  un  triangle  dont  l'un  des 
sommets  s'est  éloigné  indéfiniment.  Si  l'on  suppose  que  les  valeurs 


0,  I ,  ao  de  i  correspondent  respectivement  aux  points  a,  Z»  et  c,  i 
la  formule,  déjà  rappelée,  du  n°  132  nous  donnera  ici 


K.  étant  «ne  constante  réelle.  Cette  formule,  jointe  à  celles  qui 
définissent  la  représentation  spLérique,  déterminera  la  surface 
cherchée. 

270.  Il  nous  reste  à  étudier  le  plus  important  et  le  plus  difficile 
des  problèmes  auxquels  peut  encore  s'appliquer  la  méthode  élé- 
mentaire précédente.  Supposons  que  le  contour  donné  soit  formé 
par  ua  quadrilatère  gauche  quelconque,  ABCD.  On  aperçoit  ici 
encore  d'une  manière  très  nette  la  représentation  sphérique  de  la 
surface.  Elle  est  formée  par  un  quadrilatère  sphérique  dont  les 
sommets  sont  parfaitement  déterminés,  et  elle  est  la  même  que 
celle  du  paraboloïde  hyperbolique  passant  par  les  quatre  c6lés  du 
quadrilatère  gauche  (').  On  peut  toujours  supposer  {n°  128")  que 


(')   Oq 

peut  sij 

jnaler   à   ce   sujet  un 

chement 

M.  Schwi 

irz  dans  il 

nedesnotesduMémoir 

edéjàc 

;ité  :  Bmti 
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les  sommets  consécutifs  du  quadriialère  correspondent  aux  valeurs 
o,  I ,  -r^  I  ûo  de  ï,  /;■  désignant  une  constante  réelle  plus  petite  que  r . 
D'après  les  méthodes  développées  aux  n°'  13i  et  13o,  on  obtiendra 
le  tracé  géographique  sur  la  moitié  supérieure  du  plan  du  qua- 
drilatère sphérique  qui  est  la  représentation  de  (M)  en  posant 


Q,  et  (iî  étant  deux  solutions  particulières,  convenablement  choisies, 
d'une  équation  linéaire 


dont  les  coefficients  p  al  q  doivent  satisfaire  à  l'unique  condir 


(.3) 

^»-^-ï  =  !"''i^ 

\u-i  t\  ayant  ici  la 

™lc 

■ur  suivante 

(.4)    l»''!  =  'i^,? 

■- 

avec  les  rekiion? 
( 

/,j_^/,^_L_/,^=0, 

+   - 

1—  "i       1       ^—  ^1       1      /.        ,      ''3            i  —  1.\ 

Dans  ces  formules,  ci.,tz,  a^TZ,  a^Tï,  ajiî  désignent  les  angles  du 
quadrilatère  qui  correspondent  respectivement  aux  sommets  o,  i , 
^)0o;  /(,,  Aa,  As  sont  des  constantes  arbitraires  et  inconnues 
comme  le  module  k-,  assujetties  uniquement  à  vérifier  les  re- 
lations (i5);  il  reste  donc  deux  constantes  arbitraires  dont  il  faut 
fixer  la  valeur.  Les  théorèmes  généraux  établis  par  M.  Schivarz 

Minimal/làdte.  Dans  le  cas  où  le  quadrilatère  est  régulier  et  a  5es  angles  ùgaus 
à  -=i  la  différence  entre  l'aEre  du  paraboloïde  et  celle  do  la  surface  niinima  est 
inférieure  à  - —  de  la  valeur  de  l'une  quelconque  des  aires;  de  plus,  les  deux 
surfaces  sont  tangentes  l'une  à  l'autre  au  point  central  du  quadrilatère. 
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peniieUent  d'affirmer  (n"  135)  qu'il  sera  tonjonrs  possible  de  dé- 
terminer ces  constantes  de  manière  à  obtenir  effectivement,  par 
le  quotient  de  deux  solutions  particulières  convenablement  choisies 
de  l'équation  (12),  la  représentation  cherchée  du  quadrilatère 
sphérique  sur  la  partie  supérieure  du  plan. 

La  représentation  plane  (S)  du  segment  cherché  (M)  est  évi- 
demment limitée    par  les    côtés   d'un    rectangle;    on    aura    donc 

(w  m) 

(16) 


H  désignant  une  constante  r 


271.    On  voit  que  la  surface  serait  complètement  déterminée 


adratui 


i  l'on  savait  intégrer  i'équation  linéaire  (i; 


cette  équation, 


Parmi  les    formes  différentes  que  peut   1 
nous  signalerons  la  suivante. 

Adoptons  pour  la  fonction  p,  qui  peut  être  choisie  arbitrair 
ment,  une  expression  de  la  forme 


^"--1^7 


pourront   disparaître  de  l'expression  de  q.    Il   suffit,   pour  cela, 
que  C),  Éa,  e^  satisfassent  aux  équations 

Si  l'on  prend,  par  exemple, 


t{, 

h,           h, 
t         l  — 

(' 

ij{A-H-,) 

y  Google 


L'cqualion  (12)  peut  donc  se  ramener  h  la  forme  snivantu  : 
(,9)      ti<^l)(<^h'-t)'^^^^^{Mt^-'.-J<t-^l>)^-+ii\'f^^N')li..o. 

qui  a  été  l'objet  d'un  grand  nombre  de  recherches  ;  car  elle  est  la 
plus  simple  de  toutes  les  équations  du  second  ordre,  après  l'é- 
qnation  de  Gauss  dont  elle  peut  être  considérée  comme  une  géné- 
ralisation {').  On  n'a  pu  jusqu'ici  l'intégrer  que  dans  un  petit 
nombre  de  cas  parliciillers;  et  même  les  résultats  obtenus  dans 
cette  voie  ne  seraient  pas  toujours  applicables  à  la  question  que 

272.  Si  le  quadrilatère  gauche  a  un  plan  de  symétrie  passant 
par  deux  sommets  opposés,  la  surface  qui  donne  la  solution  du 
problème  de  Plateau  devra  nécessairement,  si  elle  est  unique 
comme  il  est  naturel  de  l'admettre,  avoir  le  même  plan  de  symétrie 
que  le  quadrilatère  et,  par  conséquent,  couper  ce  plan  à  angle  droit. 
Par  suite,  si  l'on  se  propose  de  déterminer  seulement  la  portion  de 
cette  surface  qui  se  trouve  d'un  côté  déterminé  de  ce  plan  de  sy- 
mélrie,  on  sera  ramené  au  problème  que  nous  avons  résolu  précé- 


l  étant  une  constante  arbitraire  que  l'on  peut  substituer  a  A,.  Dans  un  article 
inséré  au  t.  XCIV  (p.  i645)  des  Comptes  rendus,  j'ai  montré  que  celte  équation 
(leut  être  intégrée,  par  l'application  des  belles  loélhodes  de  M.  Hermite,  tie  la 
même  manière  que  l'équation  de  Lamé,  qu'elle  comprend  comme  cas  particulier, 
toutes  les  fois  que  les  nombres  a, 1  ï;  — -i  a^  —  -,  œ, sont  entiers. 
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ilemment  {n"  208).  Telle  esl  la  méthode  f 
dans  les  Mémoires  que  nous  avons  analysés 


273.   Ici  se  terminent  les  applications  que  nous  voulions  donner 


i  avons 


de  la  métliode  générale.  Dans  chaque  cas  par 
ohtenu  les  valeurs  de  t  et  de  u  en  fonction  de  (;  il  suffira  de 
porter  ces  valeurs  dans  la  formule  (3)  et  de  donner  à  t  toutes  les 
valeurs  dont  la  partie  imaginaire  est  positive.  Mais,  pour  compléter 
la  théorie  précédente,  il  nous  reste  à  démontrer  que  la  surface  ù 
laquelle  on  est  ainsi  conduit  donne  efiectivemenl  la  solution  du 
problème  proposé.  Voici  comment  on  peut  établir  ce  résultat 
essentiel. 

On  reconnaîtra  d'abord  aisément  que  le  segment  de  surface  (M) 
n'a  aucun  point  singtdier  dans  son  intérieur.  Négligeons  ce  premier 
point,  qui  apparaîtra  de  la  manière  la  plus  claire  dans  une  autre 
méthode  que  nous  donnerons  au  Chapitre  suivant,  et  qu'il  est  d'ail- 
leurs très  aisé  de  démontrer.  Il  suffira  donc  de  prouver  que  la 
courbe  limite  du  segment(M)se  compose  de  droites  et  de  courbes 
planes,  et  qu'elle  peut  être  identifiée  avec  le  contour  donné  a 
priori  dans  chaque  cas  particulier. 

Pour  le  démontrer,  nous  donnerons  à  t  les  valeurs  réelles,  qui 
fournissent  tous  les  points  de  la  limite  du  segment,  et  nous  sup- 
poserons d'abord  que  t  varie  seulement  dans  l'intervalle  auquel 
doit  correspondre  une  des  droites  (ir/)  du  contour. 

D'après  la  détermination  de  a-,  la  portion  considérée  du  con- 
tour, étant  représentée  sur  le  plan  par  une  parallèle  à  l'une  des 
bissectrices  des  axes,  seranécessairementune  ligne  asymptotique; 
et,  d'après  la  détermination  de  «,  cette  même  portion  du  contour 
aura  pour  représentation  sphérique  un  arc  de  grand  cercle  dont 
le  plan  sera  perpendiculaire  à  la  droite  (rf).  Or  toute  ligne  asym- 
ptotique  qui  admet  un  grand  cercle  pour  représentation  sphérique 
est  nécessairement  une  ligne  droite  :  car  les  tangentes  d'une 
ligne  asymplotique  sont  perpendiculaires  à  celles  de  sa  représen- 
tation sphérique;  et,  par  conséquent,  elles  seront  iei  toutes  per- 
pendiculaires au  plan  du  grand  cercle.  Ainsi  cette  portion  du 
contour  de  la  surface  trouvée  (M)  sera  une  droite,  parallèle 
à  (d). 

Considérons  maintenant  l'un  des  intervalles  pour  lesquels  la 
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porlioii  cl  II  coniom*  doit,  se  composer  d'une  lif^ne  plane  silnee  dans 
un  plan  (P).  D'après  la  détermination  de  t,  cette  portion  du  con- 
tour aura  pour  représentation  plane  une  droite  parallèle  à  l'un  des 
ases  coordonnés  et  sera,  par  conséquent,  une  ligne  de  courbure  ; 
d'après  la  valeur  attribuée  à  u,  celte  ligne  de  courbure  aura  pour 
représentation  sphérique  «n  arc  du  grand  cercle  dont  le  plan  est 
parallèle  à  (P).  Donc  cette  portion  du  contour  de  la  surface  trouvée 
sera  bien  une  courbe  plane  située  dans  un  plan  que  la  surface  cou- 
pera normalement  et  qui  sera  parallèle  au  plan  (P). 

On  voit  donc  que,  dans  chaque  cas  particulier,  la  surface  mi- 
nima  obtenue  sera  limitée  par  une  chaîne  composée  de  droites  et 
de  plans,  parallèles  à  ceux  qui  avaient  été  choisis  a  priori.  Mais 
ici  se  présente  une  seconde  question, 

274.  Les  directions  des  droites  et  des  plans  qui  composent  le 
contour  de  la  surface  obtenue  sont  bien  celles  des  droites  et  des 
plans  de  la  chaîne  donnée.  Mais  la  solution  ne  contient  plus 
qu'*[ne  constante  arbitraire,  celle  qui  entre  en  facteur  dans  a-  et 
qui  est  toujours  réelle  (R  dans  les  premiers  exemples,  H  dans  le 
dernier)  :  et,  par  conséquent,  elle  ne  peut  donner  que  les  surfaces 
Hmilées  par  un  certain  contour  ou  par  tous  les  contours  homo- 
thétiques.  Or  il  est  évident  que  deux  chaînes,  telles  que  celles 
considérées  par  M.  Schwarz,  ne  sont  pas  nécessairement  iden- 
tiques ou  homothéliques  dès  qu'elles  sont  composées  d'éléments 
parallèles.  Supposons,  pour  fixer  les  idées,  que  le  contour  ne  se 
compose  que  de  droites  dont  la  direction  soit  connue.  Le  théorème 
des  projections  donnera  seulement  trois  relations  entre  les  lon- 
gueiirs  des  côtés.  Si  le  nombre  de  ceux-ci  est  supérieur  à  4>  si 
l'on  a  par  exemple  un  hexagone,  il  y  aura  une  infinité  d'hexagones 
non  homo  thé  tiques  dont  les  côtés  seront  parallèles. 

On  voit  donc  que  les  hypothèses  faites  précédemment  sur  la 
surface  cherchée  sont  trop  limitatives.  Alors  même  qu'elles  pour- 
raient être  maintenues  dans  tous  les  cas,  elles  ne  donneraient  la 
solution  du  problème  que  pour  des  contours  spéciaux.  Elles  pour- 
ront être  acceptées  et  donneront  certainement  une  solution  du 
problème  quand  la  forme  de  la  chaîne  sera  déterminée  par  la 
direction  de  ses  éléments  :  c'est  ce  qui  a  Heu  dans  tous  les 
exemples  précédents  ;  mais,  dans  le  cas  où  la  direction  des  éléments 
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ne  suffit  pins  à  délerminer  les  rapports  de  leurs  longueais,  elles 
seront  trop  spéciales  et  ne  pourront  conduire  à  des  solutions 
générales.  II  faut  donc  reprendre  la  solution  du  problème,  exa- 
miner la  signification  des  différentes  hypothèses  que  nous  avons 
faites  et  rechercher  celles  de  ces  hypothèses  auscjucUes  il  faut  re- 
noncer. 

27o,  Nous  avons  admis  que  l'intégrale  a  qm  J\J'iê{u)clu  est 
une  fonction  finie  et  uniforme  dans  toute  l'étendue  du  segment 
(M)  que  l'on  veut  délerminer.  Nous  allons  voir  que,  même  eu 
excluant  le  cas  où  la  surface  (M)  aurait  des  points  singuliers,  il 
faut  admettre  qu'il  peut  exister  des  points  particuliers  du  segment 
(M)  qui  seront  des  points  critiques  de  celle  intégrale;  en  sorte 
qu'elle  cessera  d'être  uniforme. 

Imaginons,  par  exemple,  trois  plans,  désignés  par  les  numéros 
d'ordre  i,  2,3,  se  coupant  suivant  une  droite  {d)  et  formant  ainsi 
six  angles  dièdres  que  nous  supposerons  égaux  enti-e  eux,  ayant, 
par  suite,  pour  valeur  commime  ^-  Construisons  un  segment  de 
droiie  terminé  aux  plans  i  et  2.  Si  l'on  prend  le  symétrique  de  ce 
segment  par  rapport  au  plan  2,  puis  les  symétriques  des  deux  seg- 
ments obtenus  par  rapport  aux  deux  plans  1  et  3,  on  formera  un 
hexagone  gauche  doué  d'une  certaine  régularité,  admettant  la 
droite  {cl)  pour  axe  de  symétrie  ternaire.  La  surface  mininia 
limitée  par  les  côtés  de  cet  hexagone  jouira  évidemment  de  la 
même  propriété  ;  elle  sera  normale  en  un  point  [j.  à  la  droite  (d), 
qui  sera  aussi  pour  elle  un  axe  de  symétrie  ternaire.  Par  suite,  si 
l'on  porte  l'origine  des  coordonnées  an  point  [i  en  prenant  ia  droite 
(c/)  pour  axe  des  s,  il  sera  impossible  que  le  développement  de 
z  suivant  les  puissances  de  a:  et  de  ^  commence  aux  termes  du 
second  degré,  aucune  surface  du  second  degré  à  courbures  oppo- 
sées n'ayant  un  axe  de  symétrie  ternaire.  Il  n'est  pas  impossible, 
au  contraire,  que  le  développement  de  z  commence  aux  termes  du 
troisième  degré.  Le  point  ,11  ne  cessera  pas  d'être  simple,  mais 
l'équation  différentielle  des  lignes  de  courbure  et  celle  des  lignes 
asymploliques  s'y  présenteront  sous  une  forme  indéterminée. 

276-  Il  faut  donc  considérer  ces  points  pour  lesquels  l'équation 
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(le  la  surface  rappoiLée  à  des  axes  conveuaLleinent  choisis  prend 

Ja  forme  suivante 

(9.0)  ^  =  -^„{^,j)  +  ^„+,(.v,j)+..., 

fi{x,y)  désigaaiit  un  poljncime  homogène  de  degré  i,  el  n  pou- 
vant être  supérieur  à  2. 

On  verra  facilement,  en  prenant  les  termes  de  degré  moindre 
dans  l'équation  aux  dérivées  partielles  des  surfaces  mlnima  donnée 
au  n"  176,  que  l'on  doit  avoir 


En  choisissanL  convenablement  l'axe  des   a;,    on  pourra  donc 
prendre 

?.=  f[(»+rO-  +  (»-.r.>l, 

a  désignant  une  constante  réelle.  Posons 


Les  valeurs  de  11  et  de  «,  relatives  à  l'origine  jieuvent  être  sup- 
posées nulles.  Pour  reconnaître  comment  s'expriment  u  et  S\u) 
dans  le  voisinage  de  ce  point,  on  peut  employer  la  méthode  sui- 
vante. 

L'ime  des  lignes  de  longueur  nulle  passant  par  l'origine  est 
représentée  par  les  équations 


I  f" 

I    3=         f    u§{ii.)du,. 


L'équation  différentielle  de  cette  ligne  est  d'ailleui 

d^  dij  -I-  dz^  =  o 
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OU,  en  remplaçant  d^,  ch\  par  leurs  valeurs  déduites  des  formules 
précédentes, 

On  tire  de  Va,  s  désignant  l'unité  positive  ou  négative, 

ce  qui  donne  pour  u  une  valeur  de  la  forme 

(^3)  „  =  „,.,,,-,+..,, 

les  termes  négligés  étant,  par  rapport  à  5,  /,,  de  degré  supérieur 
à  «  —  1.  Si  l'on  porte  celte  valeur  de  u  dans  l'équation 

on  anra  l'équation  différeutielle  siiivanle 


La  valeur  de  \  qui  satisfait  à  cette  équation  et  s'annule  pour 
I,  =  o  sera,  comme  on  sait,  de  la  forme 

(35)  J=V"-'I'(T,), 

P(/])  désignant,  suivant  nos  convenrions,  une  série  ordonnée  sui- 
vant les  puissances  entières  et  positives  de  ïj  et  qui  ne  s'annule 
pas  pour  -ri  =  o.  On  déduit  de  là  et  de  la  formule  (23) 

P,(7i)  ayant  la  même  signification  que  P(j,)-  En  résolvant  par 
rapporta/,,  on  trouvera 

Si  l'on  différenlie  maintenant  cette  équation,  en  remplaçant  d-ri  par 

sa  valeur  ^(u)  du,  on  aura 

(.7)  ^{u)=u^'i',{a~>). 

Telle  est  k  forme  dc.f(H)  qui  convient  an  point  considéré;  et  il 
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est  aisé  de  démonirer  que,   réciproquemcnL,  loviic  valeur  de  ceLlo 
forme  donne  un  point  simple  pour  lequel  le  dcveloppemenl.  de  = 
a  la  forme  (20). 
Faisons  en  effet 

les  formules  du  n"  191  qui  définissent  la  surface  deviendront  ici 

{..8)  iy  =  (n-i)S\J   i{<^^''"-'}iMv)d^, 

Comme  P3(i')  contient  un  terme  constant,  !es  valeurs  de  x  et 
de  y  sont  du  premier  degré  par  rapport  à  p  et  à  sa  conjuguée  c,. 
On  peut  toujours  les  résoudre  par  rapport  à  i"  et  à  c,  el  porter  les 
valeurs  obtenues  dans  s;  les  premiers  termes  de  s  seront  bien  dti 
degré  n  eux  et  en  j'. 

277.  Imaginons  maiuLeuout  que  l'on  ait  représenté  la  surface 
chercbée  (M)  sur  la  moitié  supérieure  du  plan  (').  Soit  t  la  va- 
riable complexe  représentée  sur  la  moitié  supérieure  du  plan  cl 
soit  a  la  valeur  de  t  relative  au  point  considéré  de  (M).  Les  coor- 
données a;  elji'  de  ce  point  seront  développables  suivant  les  puis- 
sances de  C  —  a  et  de  la  quantité  conjuguée  t,  — «,  ;  et  elles  con- 
tiendront nécessairement  les  premières  puissances  de  ces  deux 
quantités.  D'ailleurs,  comme  !a  variable  v  qui  figure  dans  les  for- 
mules (28)  est  le  paramètre  d'unu  ligne  de  longueur  nulle,  elle 


C)  Éwnt.  donnée  une  i)ortii)n  de  surface  (|iiclcûin|ue  (M)  ù  connexion  simple, 
peut-on  la  représenter  sur  la  partie  supérieure  du  plan?  La  proposition  qui  ré- 
sulte d'aae  réponse  aflirmative  à  cette  question  n'a  pas  encore  été  établie;  mais 
nous  croyons,  avec  M.  Klein,  que  les  reotierches  récentes  relatives  au  principe  de 
DiricUet  pourraient,  sans  trop  de  longueurs,  en  fournir  une  démon  s  Ira  Lion  ri- 
goureuse. Dans  le  eas  des  surfaces  minima,  elle  a  été  énoncée  dans  les  articles  si 
souvent  cités  de  M.  Weierstrass,  et  l'on  pourrait  la  faire  dériver  de  l'existence  et 
des  propriétés  de  la  représentation  spliérique  de  la  surface.  Pour  abréger,  nous 
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sera  fonction  soit  de  (,  soit  de  l,.  En  échangeant,  si  cela  est  né- 
cessaire, la  partie  inférieure  et  !a  partie  supérieure  du  plan,  on 
peut  toujours  supposer  c  fonction  de  t.  Cela  posé,  il  faudra  que, 
des  deux  intégrales 


f\\{ç)d^,     f  ^="-=P,(. 


)dv, 


qui  entrent  dans  les  expressions  de  x  et  de  y  et  qui  sont  déve- 
loppables  suivant  les  puissances  de  l  —  a,  l'une  contienne  )a 
première  piûssance  de  cette  quantité.  Ce  sera  évidemment  celle 
qui  est  du  degré  le  moins  élevé,  et  l'on  pourra  poser 


j''p,(y,d,'  =  (t~a)P(t-a). 


En  intégrant  par  rapport  à  c  et  en  résolvant,  on  déduira  de  cette 
équation  la  valeur  suivante  de  v 

^  =  (/-«)P,(i-«), 
OH,  en  remplaçant  c  par  sa  valeiu-  en  foncllon  de  u, 
(,.9)  «  =  ((-«)«-iP,((-«). 


Comme  on  connaît  déjà  l'expression  (27)dcJ(f()enH,  on  con- 
clura de  l'équation  précédente 

\dt)   ''^  \dlc)   \dt)  "^'^"''•"■^'[dt) 
<ju,  en  substituant, 

(30)  (J)'  =  (,-a).-.P.(,-<.,. 

Telles  sont  les  deux  formules  qui  permettent  de  déterminer  la 
forme  de  u  et  de  n  dans  le  voisinage  du  point  (:=  a.  Il  nous  reste 
à  indiquer  les  propriétés  géométriques  qui  en  résultent,  et  pour 
la  représentation  spliériqoe  (S),  et  pour  la  représentation 
plane  (S). 

278,  Désignons  par  a  le  point  de  (M)  qui   correspond  à  la 

valeur  a  de  (  et  par  a'  sa  représentation  sur  la  sphère  ;  soient  [j.  un 

point  de  la  surface,  très  voisin  de  a,  et  ja'  le  point  correspondant 

D._I.  ,9 


yGoosle 


de  ia  splière.  Lorsque  le  poinl  [x  décrit  un  petit  cercle  autour  de  a, 
l'argument  de  (  —  a  atigmente  de  i-k.  D'après  la  formule  (29) 
l'argument  de  «  augmentera  de  2(«  —  i)tî  et,  par  conséquent,  le 
point  |J.'  fera  n  —  i  tours  autour  de  a'..  On  voit  que  le  point  a'  sera 
un  point  de  ramification,  d'ordre  n  —  a,  de  la  surface  de  Riemann 
qui  forme  la  représentation  sphérîque  de  (M),  Aussi,  dans  la 
suite,  donnerons-nous  aux  points  tels  que  a  le  nom  de  points  de 
ramification  d'ordre  n  —  2  (').  Si  le  point  a  se  trouve  sur  le 
contour  de  (M),  le  point  ^  de  la  surface,  situé  dans  l'intérieur  de 
l'aire,  ne  pourra  faire  qu'un  demi-tour  autour  de  a,  et  cela  quand 
on  passera  de  la  partie  du  contour  qui  précède  a  à  celle  qui  le 
suit.  Alors  le  point  correspondant  de  la  sphère  fera  seulement  n  —  i 
demi-tours. 

Supposons  d'abord  n  égal  à  3  ou,  plus  généralement,  n  impair. 
Lorsque  le  point  [X  parcourt  cette  portion  du  contour  qui  est 
Voisine  de  a,  le  point  pi'  parcourt  un  arc  de  grand  cercle  passant 
par  le  point  correspondant  a'.  Si  le  point  \j.  décrit  à  l'intérieur  de 
(M)  un  demi-cercle,  en  passant  de  ia  partie  du  contour  qui  pré- 
cède a  à  celle  qui  le  suit,  le  point  y!  décrira  un  nombre  entier 
de  tours,  et  reviendra,  par  conséquent,  sur  la  partie  de  l'arc  de 
cercle  qui  précède  a'.  Il  y  aura  donc  un  rebroussement  dans  le 
mouvement  de  ja'  sur  l'arc  de  cercle.  Si  la  portion  considérée  du 
contour  de  (M)  est  rectiligne,  cela  signifie  que  la  normale  à  la 
surface,  après  avoir  tourné  dans  un  sens  bien  déterminé  et  tou- 
jours le  même  autour  de  la  droite,  commencera  à  tourner  en  sens 
contraire.  Si  cette  partie  dii  contour  est  une  ligne  de  courbure 
plane,  le  mouvement  de  la  tangente  changera  de  sens  et  l'on 
passera  par  un  point  d'inflexion. 

Supposons,  au  contraire,  n  pair;  il  v  aura  un  s iva^ûe stationne- 
ment dans  la  rotation  de  la  normale  si  le  contour  est  rectiligne, 
et  un  sommet  de  la  courbe  si  le  contour  est  une  ligne  de  cour- 
bure plane. 

279.   Relativement  à  la  représentation  plane  (S)  définie  par  la 


(')  Riemann  s'est  boiné  ù  considérer  lo  ces  où 
points  les  plus  généraux  peuvent  être  formés  par  ia 
points  parti  caliers. 


en  indiquant  que 
n  de  plusieurs  de  1 
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fonction  a-,  on  peut  obtenir  des  conclusions  tout  aussi  précises. 
Si  n  est  impair  et  si  le  point  a  est  dans  l'intérieur  de  l'aire,  on 
aura,  d'après  la  formule  (3o  ),  un  point  critique  t-=.a  ponv  l'inté- 
grale 5-.  Par  conséquent,  cette  intégrale  sera  multiforme,  et  la 
représentation  plane  se  composera  d'une  série  de  portions  se 
reproduisant  périodiqiiement.  On  voit  ainsi  que  l'hypothèse  d'une 
représentation  plane  parfaitement  limitée  ne  saurait  convenir 
à  tous  les  cas.  Si  le  point  a  est  sur  le  contour  de  l'aire,  la  fonction 
ff  cessera  d'être  multiforme,  mais  son  argument  augmentera  de 

7t  ( il  lorsque  t  passera  par  la  valeur  a.  Par  conséquent,  la 

portion  du  contour  de  (M)  sur  laquelle  se  trouve  le  point  a,  au 
lieu  d'être  représentée  par  une  seule  droite,  le  sera  par  deux,  seg- 
ments perpendiculaires  l'un  à  l'autre. 

Supposons,  au  contraire,  n  pair.  Si  le  point  a  est  dans  l'in- 
térieur de  l'aire,  la  représentation  plane  (S)  admettra  un  point 

de  ramification  d'ordre ■  i.  Si  le  point  a  est  sur  le  contoiif,  il 

y  aura  simplement  un  stationnement  ou  un  rebroussement  sur  la 
ligne  droite  parcourue  par  le  point  de  (S). 

280.  Il  nous  reste  maintenant  à  examiner  les  modifications, 
d'ailleurs  très  simples,  qu'il  faudra  faire  subir  à  la  méthode  géné- 
rale par  laquelle  nous  avons  déterminé  les  deux  fonctions  u  et  u. 
Si  l'on  reprend  la  suite  de  raisonnements  développée  au  Cha- 
pitre IV  du  Livre  II,  et  si  l'on  tient  compte  des  singularités  qui 
résultent  pour  u  et  pour  <t  de  la  présence  des  points  de  ramifi- 
cation, on  verra  que  chaque  point  de  ramification  d'ordre  n  —  2 
introduira  simplement  dans  {-ji)   le  facteur 

(«0  étant  la  quantité  conjuguée  de  a),  s'il  est  situé  dans  l'intérieur 
de  l'aire,  ou  le  facteur 

{t~a)"-\ 

s'il  est  situé  sur  le  contour  et  si,  par  conséquent,  a  est  réel. 
D'ailleurs  le  degré  total  de  (  -;-  )    devra  toujours  être  égal  à  —  4 
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lorsque  la  valeur  ;^=o  ne  correspondra  ni  à  un  sommet,  ni  à  un 
point  de  ramificaûoD. 

Pour  déterminer  la  fonction  h,  il  faudra  ajouter  à  l'espressîon 
de  |h,  rj,  donnée  au  n"  13i,  des  termes  tels  que  les  suivants 

si  le  point  de  ramification  est  dans  l'intérieur  de  (M),  et  seulement 
la  moitié  de  ces  termes 


si  le  point  se  trouve  sur  le  contour.  Quant  aux  ang-lcs  du  polygone 
sphérique  et  aux  valeurs  de  /;,  on  les  déterminera  dans  chaque  cas 
en  se  faisant  une  idée  de  la  forme  de  la  surface  cherchée,  c'est- 
à-dire  en  résolvant,  pour  éviter  des  tâtonnements,  un  problème 
plus  ou  moins  difficile  de  géométrie  de  situation.  On  pourra 
étudier  à  ce  point  de  vue  l'exemple  donné  au  n"  27S  :  si  l'on  -veut 
déterminer  la  représentation  spliérique  de  la  surface,  on  peut 
hésiter  entre  deux  hexagones  ;  mais  on  reconnaît  aisément,  et  de 
différentes  manières,  qu'il  faut  choisir  celui  qui  fait  deux  fois  le 
tour  de  la  sphère. 

Nous  ne  développerons  pas  davantage  la  méthode  précédente 
qui  présente  encore  des  lacunes  et  qu'il  n'est  nécessaire  d'em- 
ployer que  pour  un  seul  des  exemples  traités  par  Riemann,  le 
troisième  de  ceux  qui  sont  signalés  au  n"  262.  Dans  le  Chapitre 
suivant,  nous  allons  proposer  une  autre  solution,  qui  se  rapproche 
peut-être  de  celle  de  M.  Weîerstrass,  et  qui  repose  dans  tous  les 
cas  sur  de  belles  formules  dues  à  cet  illustre  géomètre. 
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CHAPITRE   XI. 


Forme  nouvelle,  duc  à  M.  Weievatrass,  sous  laquelle  on  peut  mcLtre  les  équa- 
tions qui  définissent  une  surface  minima.  —  Formules  relatives  à  une  transfor- 
mation de  coordonnées  ou  à  un  déplacement  de  la  surface.  —  Équalion  linéaire 
du  second  ordre  à  laquelle  satisfont  les  deux  fonctions  G  et  H.  —  Définition 
d'aae  famille  de  surfaces  minima.  —  Application  à  1»  détermination  de  la  sur- 
face minima  passant  par  un  contour  donné.  —  Formation  de  l'équation  linéaire 
correspondante  à  cette  surface.  —  Indication  des  questions  qui  resteront  b  ré- 
soudre après  la  formation  de  cette  équation.  —  Propriétés  géométriques  de  ta 
famille  de  surfaces  minima  définie  par  cette  équation. 

281.   Reprenons  les  équations  fin  n"  191 


qui  définissent  une  surface  minima  réelle,  eL  supposons  que  l'on 
substitue  à  la  variable  indépendante  u  une  fonction  quelconque 
i  de  u.  Si  l'on  veut  étudier,  par  exemple,  une  portion  timitée  de 
la  surface,  à  connexion  simple,  et  si  on  la  suppose  représentée  sur 
la  partie  supérieure  du  plan,  t  pourra  être  l'aflîxe  du  point  du 
plan  qui  correspond  au  point  de  la  surface;  mais,  pour  le  mo- 
ment, nous  s  apposer  on  s.  que  la  nouvelle  variable  t  ait  été  choisie 
d'une  manière  quelconque.  Cela  posé,  si  l'on  introduit  les  nota- 
tions nouvelles 


G(0 


;siu)du  =  ~in'^(t)dt. 
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les  éf[uations  (i)  prendront  la  forme  suivante 


qui  a  été  donnée  par  M.  Weierstrass  (  '  ). 

Des  formules  (2),  qiii  servent  de  définition  à  II(i)  et  à  G(i),  on 
déduit  les  suivantes 


{4fl)  î(  ii)dii,^  =  î(IIG'—  GH'}  di^, 

G'  et  H'  désignant  les  dérivées  de  G  et  de  H  par  rapport  à  t.  Par 
suile,  la  fonction  s  définie  dans  le  Chapitre  précédent  aura  ici 
pour  expression 


(5) 


5=  f^2i{iiG'—(m')dt: 


l'équation  différentielle  des   lignes    asymptotiques    (n"  197)   de- 
viendra 

(0)  ^Pii{UG'~Gn')di^=o, 

et  celle  des  lignes  de  courbure  sera,  de  même, 

(;)  A{UG'—GH')dl^^o. 

r^ous  allons  maintenant  chercher  comment  se  transforment, 
avec  les  notations  nouvelles,  les  équations  relatives  à  un  déplace- 
ment de  la  surface  ou  à  un  changement  d'axes  coordonnés. 

282.   Reprenons  les  formules,  données  aux  n"'  198, 199, 
(')  MonaCsberichce  der  K.  P.  Akademie,  p.  6iî  et  suiv.;  1866. 
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qui  définissent  le  déplacemenl.  On  peut  écrire  la  seconde  sous  la 
forme 

(9)  '^ii'')^^  =  (^„_\„^.).  éia)da. 

Si  l'oD  désigne  par  G)((),  H, (i)  les  valeurs  nouvelles  de  G(i), 
H((),  c'est-à-dire  les  valeurs  de  ces  fonctions  relatives  à  la  sur- 
face déplaciïe,  on  aura,  d'après  la  définition  même  de  ces  quan- 
tités, 

En  portant  ces  valeurs  dans  la  première  équation  (8)  et  dans 
l'équation  (9),  on  trouvera 

G(t)  _    mG,fO-raH,(0 
H(()       «„H,(()  +  n-oG,(0' 
ËH'(0Hj(O 


toH,(0-Hn„G,(0]' 


ou,  pins  simplement, 

i  G(0  = 

le  radical  \JE  pouvant  être  pris,  soil  avec  le  signe  -)-,  soit  avec  !e 
signe  — .  Ce  double  signe  devait  naturellement  se  présenter;  car 
la  forme  (3)  donnée  aux  équations  qui  définissent  la  surface  n'est 
pas  altérée  si  l'on  cliange  à  la  fois  le  signe  de  H  et  celui  de  G. 

Comme  S  désigne,  dans  les  formules  précédentes  (n°  198),  le 
déterminanl 

inina-\-  nno, 

on  voit  que  le  déterminant  de  la  substitution  linéaire  définie 
par  les  formules  (i  1)  est  toujours  égal  à  l'unité.  De  là  résulte 
le  théorème  suivant  : 

Un  déplacement  de  la  surface  minima,  ou  plutôt  un  déplace- 
ment de  la  courbe  minima  définie  par  les  équations 

(12)    a:=  if(Q^~H^)dt,        j -=  /(Gs+Hî)rfi,        i  =  /2iGHrfî, 
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se  traduit  par  une  substitution  linéaire,  au  déterminant  +i, 
effectuée  sur  G(()  et  H(i),  H,  et  G,  désignant  les  nouvellcn 
valeurs  de  H  et  de  G,  on  a 


si  le  déplacement  est  réel,  m^  et  n^  sont  respectivement  les  ima- 
ginaires conjuguées  de  m  et  de  n. 

283.  La  proposition  si  simple  que  nous  venons  d'ctabiir  conduit 
immédiatement  à  une  conséquence  importante.  Formons  l'équa- 
tion du  second  ordre 

(I3)  _^^_+,^0  =  o, 

qiii  admet  comme  solutions  particulières  les  deux  fonctions  G(;) 
et  H(i);  il  résulte  du  théorème  précédent  que  cette  éq[uation  de- 
meurera la  même  lorsqu'on  déplacera  la  surface  d'une  manière  quel- 
conque dans  l'espace.  Il  est  donc  naturel  de  se  proposer  la  ques- 
tion suivante  : 

Considérons  une  équation  linéaire  du  second  ordre  donnée  a 
priori,  et  prenons  pour  G(ï)  et  H(()  deux  solutions  particulières 
quelconques  de  cette  équation.  On  aura  ainsi. une  infinité  de  sur- 
faces minima  qui  dépendront  de  quatre  constantes  arbitraires,  pou- 
vant être  imaginaires.  Nous  dirons  que  ces  surfaces  forment  une 
raèras  famille.  Peut-on  passer  d'une  de  ces  surfaces  à  toute  autre 
par  un  simple  déplacement?  Ou,  s'il  n'en  est  pas  ainsi,  quelles 
sont  les  relations  géométriques  entre  les  différentes  surfaces  de  la 
même  famille? 

Pour  répondre  à  cette  question,  il  suffit  de  remarquer  que  l'on 
passe  d'une  des  surfaces  à  toute  autre  de  la  même  famille  en  effec- 
tuant sur  G  et  H  la  substitution  linéaire  la  plus  générale.  Or  «ne 
telle  substitution  résulte  toujours  de  la  composition  des  deux  sui- 
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OÙ  a  el  a  désignent  des  quantités  réelles,  avec  une  substitution 
quelconque  au  déterminant  +  i. 

La  première  de  ces  trois  substitutions  définit  une  transformation 
homolhétique  à  pôle  el  à  module  réel,  suivie,  si  l'on  veut,  d'une 
translation.  Elle  aura  donc  pour  effet  de  remplacer  la  surface 
minima  par  une  surface  homolhétique. 

La  seconde  définit  une  transformation  homothétique  à  pôle  rcel 
et  à  module  imaginaire;  en  sorte  que  les  modules  des  deux  trans- 
formations appliquées  aux  deux  courbes  minima  dont  la  transla- 
tion engendre  la  surface  sont  imaginaires  conjugués.  Si  l'on  se 
reporte  au  commencement  du  Chapitre  V,  on  reconnaît  immédia- 
tement que  les  surfaces  obtenues  sont  les  surfaces  associées  à  la 
surface  primitive.  On  aura,  en  particulier,  la  surface  adjointe  si 
l'on  prend 

(i4)  G,  =^Ï0,        H,  =  \/;h. 

Enfin  la  substitution  au  déterminant  +  i  définit  un  déplacement 
qui  est  généralement  imaginaire. 

En  réunissant  les  résultats  précédents,  nous  obtenons  la  réponse 
suivante  à  la  question  proposée. 

Toutes  les  surfaces  réelles  d'une  même  famille  se  déduisent  de 
l'une  d'elles  par  l'emploi  des  deus  opérations  suivantes  :  transfor- 
mations homothétiques  à  pôle  réel  et  à  modules  imaginaires  con- 
jugués, appliquées  respectivement  aux  deux  courbes  minima  dont 
la  translation  engendre  la  surface;  déplacements  imaginaires  con- 
jugués respectivement  appliqués  à  ces  deux  courbes.  La  première 
de  ces  opérations  donne  les  surfaces  homotlié tiques  des  surfaces 
associées  à  la  proposée.  Quant  à  la  seconde,  elle  n'a  pas  encore 
été  étudiée  avec  tout  le  soin  qu'elle  parait  mériter.  En  général, 
l'étude  des  surfaces  minima  qui  correspondent  à  une  même  équa- 
tion linéaire  du  second  ordre  présenterait,  au  point  de  vue  analy- 
tique aussi  bien  qu'au  point  de  vue  géométrique,  un  très  grand  in- 
térêt. 

SS-i.  "Sons  venons  de  voir  qu'un  déplacement  de  la  surface  se 
traduit  par  une  substitution  linéaire,  au  déterminant  -t-  ' ,  effectuée 
sur  Get  H;  on  reconnaitaisément  que  l'opération  plus  complexe 
par  laquelle,  après  avoir  déplacé  la  surface,  on  prend  sa  symétrique 
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par  rapport  à  vn  plan,  se  traduit  fie  môme  par  la  substitution,  ai. 
déterminanl  —  i, 


où  /rtfl,  «0  sont  les  conjuguées  de  m  et  de  n  quand  la  transforma- 
tion est  réelle. 

Pour  obtenir,  en  effet,  par  rapport  à  un  plan  donné  (P),  la  sy- 
métrique (F)  )  d'une  figure  (F)  que  l'on  a  déplacée  d'abord  d'une 
manière  quelconque,  on  peut  évidemment  prendre  la  symétrique 
(F')  de  (F)  par  rapport  à  un  plan  particulier  et  soumettre  ensuite 
(F')  à  un  déplacement  convenablement  clioisi.  Or,  si  l'on  effectue 
ici  la  transformation 

G(0  =  Gî(')-  ii(t)  =  —  H>Jt), 

la  coordonnée  ^  de  la  surface  change  seule  de  signe,  et  cette  sur- 
face est  remplacée  par  sa  symétrique  relativement  au  plan  des  xy. 
Si  l'on  applique  ensuite  à  Gî  et  à  Ho  les  transformations  qui  ca- 
ractérisent un  déplacement  réel,  on  obtient  effectivement  la  sub- 
stitution, de  déterminant  —  i,  définie  par  les  formules  (i  5), 

Nous  aurons  à  employer  dans  la  suite  les  formes  canoniques 
des  substitutions  linéaires  (i  i)  et  (i5);  on  les  obtient  sans  diffi- 
culté de  la  manière  suivante. 

Nous  avons  déjà  remarqué  que,  si  l'on  considère  la  rolal.ion  dé- 
finie par  la  substitution  linéaire 

"  nit,  —  fto  " 
et  si  l'on  pi-end  pour  ase  des  s  l'ase  de  cette  rotation,  on  doil  faire 


a  désignant  l'angle  de  la  rotation.  Si  Ton  introduit  ces  hypothèses 
dans  les  formules  (ii)  et  (i5),  on  trouvera 

(.,,)  j  G(l)-ï."''"G,(l), 

I  H(()  =  J«'î    H,(t), 


y  Google 


pour  la  forme  canonique  de  lii  substitution  (i  i),  et 

('5.)  l      "-'  2 

(H(0  =  -=e'î     H.(0, 

pour  la  forme  canonique  de  la  substitution  (i5).  Dans  ces  deux 
systèmes  de  formules,  e  désigne  l'unité  positive  ou  négative.  Les 
dernières  mettent  en  évidence  le  théorème  suivant,  auquel  on 
parvient  aussi  par  la  Géométrie  :  Tout  déplacement  suivi  d'une 
transformation  par  symétrie  relative  à  un  plan  quelconque  équi- 
vaut à  une  rotation  d'angle  fini  autour  d'^ine  droite,  suivie  d'une 
transformation  par  symétrie  relative  à  un  plan  perpendiculaire  à 
la  droite. 

283.  Nous  allons  appliquer  les  remarques  précédentes  à  la  ré- 
solution du  problème  étudié  dans  le  Chapitre  précédent,  c'est- 
à-dire  à  la  détermination  du  segment  de  surface  minima  (M) 
limité  par  la  chaîne  de  plans  et  de  droites  qui  a  été  déjà  définie; 
mais  nous  présenterons  d'abord  la  remarque  suivante,  qui  sim- 
plifiera la  solution. 

Imaginons  le  segment  de  surface  (N),  adjoint  à  (M),  et  cher- 
chons comment  il  sera  limité.  D'après  les  propriétés  données  au 
Chapitre  V  {n°  2H),  les  plans  tangents  aux  points  correspondants 
des  deux  segments  seront  parallèles,  et  deux  éléments  correspon- 
dants seront  toujours  perpendiculaires.  Il  suit  de  là  qu'à  une  droite 
(d)  limitant  (M)  correspondra  nécessairement  sur  (N)  une  courbe 
)  dont  les  tangentes  seront  perpendiculaires  à  la  droite.  La 
courbe  (C)  sera  donc  située  dans  un  plan  (P)  perpendiculaire  à  la 
droite;  et  le  plan  tangent  à  (N)  en  chaque  point  de  cette  courbe 
sera  nécessairement  parallèle  à  la  droite  (d),  c'est-à-dire  perpen- 
diculaire au  plan  (P).  Ainsi,  à  chaque  droite  (d),  limite  de  (M), 
correspond  une  courbe  plane  (C),  limite  de  (N);  et  cette  courbe 
est  située  dans  un  plan  que  la  surface  doit  couper  normalement. 

On  démontrera  tout  aussi  facilement  qu'à  chaque  courbe  plane, 
limite  de  (M),  correspond  une  droite,  limite  de  (N)  ;  et  Ton  peut 
énoncer  la  proposition  suivante  : 

Le  segment  adjoint  (N)  est  limité  par  une  chaîne  toute  pa- 
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reille  à  celle  qui  limite  (M)  ;  deux  éléments  correspondants  des 
deux  chaînes  sont  toujours  d'espèce  différente  et  sont  perpen- 
diculaires l'un  à  l'autre. 

Cela  posé,  considérons  la  représentation  conforme  du  segment 
(M)  sur  la  partie  supérieure  du  plan;  et  prenons  maintenant  pour 
t  la  variable  complexe  qui  réalise  cette  transformation,  c'est- 
à-dire  l'affixe  du  point  de  la  partie  supérieure  du  plan  qui  corres- 
pond au  point  de  la  surface;  G{ï)  et  H{i)  seront  alors  des  fonc- 
tions qu'il  faudra  déterminer,  au  moins  pour  toutes  les  valeurs  de 
t  dont  la  partie  imaginaire  est  positive.  Nous  avons  vu  que,  si  l'on 
passe  au  segment  adjoint  (N),  il  faut  les  multiplier  l'une  et  l'autre 
par  \/i.    ■ 

Formons  l'équation  du  second  ordre 

06)  __+p_^çû  =  o, 

à  -laquelle  satisfont  G  et  II.  Les  coefficients  p  et  q  sont  des  fonc- 
tions de  (  déterminées  par  les  formules 

_  „  GH'  —  HG"  _  G'H°  — H'G" 

''^'  ■''"       GH'  — HG''         *~    GH'  — HG'  ■ 

D'après  les  remarques  précédentes,  ces  fonctions  nouvelles  ne 
changent  pas  lorsqu'on  déplace  la  surface  (M),  ou  lorsqu'on  la 
remplace  par  son  adjointe.  Ces  propriétés  sont  très  importantes 
au  point  de  vue  de  la  question  que  nous  avons  à  résoudre;  elles 
permettent  de  substituer,  avec  de  grands  avantages,  l'étude  des 
fonctions/?  el  q  k  celle  de  G  et  de  H;  on  pourra,  en  effet,  dans 
l'étude  de  p  et  de  ç,  orienter  le  contour  donné  de  la  manière  qui 
sera  le  plus  commode,  ou  encore  substituer  au  segment  (M)  le 
segment  adjoint  (N). 

286.  Prenons  d'abord  un  point  à  l'intérieur  de  (M),  correspon- 
dant à  une  valeur  imaginaire  a  de  t.  On  peut  cîioisir  ce  point 
pour  origine  et  prendre  pour  axe  des  z  la  normale  en  ce  point;  les 
coordonnées  x,  y,  z  d'un  point  voisin  de  la  surface  seront  déve- 
loppables  suivant  les  puissances  de  t  —  a  et  de  la  quantité  con- 
juguée tt  —  fl)  ;  et  les  premières,  puissances  de  ces  deux  binômes 
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devront  apparaître  dans  l'un  au  moins  de  ces  développements. 
Par  suite,  les  trois  ijitég;rales 

r  G^t)dt,      f  G{t)}i{t)dl,       f  ïV-(l.)dt 

seront  développables  suivant  les  puissances  entières  àet  —  t7j  et  l'un 
des  deux  développements  an  moins  devra  contenir  la  première 
puissance  de  t  —  a.  Comme  la  variable  u  doit  être  nulle  ou  infinie 
à  l'origine,  d'après  la  direction  attribuée  à  l'axe  des  z,  il  résulte  de 
l'expression  (2)  de  m  que  l'une  des  fonctions  G(i),  H(/)  sera  infl- 
niment  petite  par  rapporta  l'autre.  Soit,  pour  fixer  les  idées,  H(() 
celle  dont  le  degré  est  le  moins  élevé.  La  dernière  des  trois  inté- 
grales précédentes  sera  celle  qui  aura  le  moindre  degré  et  qui 
contiendra,  par  conséquent,  la  première  puissance  de  C —  a.  On 
pourra  donc  écrire 

f   H\t)dt  =  {t-a)-i-((-a), 


(18)  U(i)  =  P(t-a), 

P  ajanl  la  signification  que  nous  lui  avons  toujours  donnée,  c'est- 
à-dire  représentant  une   série  ordonnée  suivant  les   puissances 
positives  de  t  —  a  et  ne  s'annulant  pas  pour  t^  a. 
Quant  à  G(i),  il  sera  déterminé  par  la  formule 

J  G{t)R{t)dt  =  (t^ay^V{t-ay, 

d'où  l'on  déduira,  par  la  difTéreiitialion  et  la  substitution  de  la 
valeur  de  H, 

(18,)  G(0  =  ('-«)"-'P(ï-«), 

n  étant  un  nombre  entier  au  moins  égal  à  a. 

D'après  ces  développements,  on  voit  que  le  point  ;  =  «  est  né- 
cessairement un  point  ordinaire  de  l'équalion  linéaire  toutes  les 
fois  que  n  est  égal  à  2.  Si  «  est  égal  ou  supérieur  à  3,  ce  sera  au 
contraire  un  point  à  apparence  singulière.  Le  point  corres- 
pondant du  segment  (M)  sera  alors  un  de  ceux  auxquels  nous 
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avons  donné  (n°  278)  le  nom  de  points  de  ramificalion.  En 
réunissanL  les  deux  cas,  nous  pouvons  énoncer  cette  première 
proposition  : 

L'équation  linéaire  n'aura  que.  des  points  ordinaires  ou.  des 
points  à  apparence  singulière  pour  toutes  les  valeurs  de  t  qui 
sont  représentées  par  des  points  de  la  partie  supérieure  du 
plan. 

Si,  des  expressions  de  G  et  de  H,  on  déduit  celles  de  p  et  de  q., 


les  coefficients  A,  A,  lî,  ...  pouvant  élre  nuls.  On  aura  de 
même,  en  substituant  les  valeui'S  de  G  et  de  H  dans  les  équalions 
(2)et(5), 

(,s.)    ,.„(,^„).-.r.(,^„),      (,!)'  =  (,_„).-. ..(,-,.). 

287.  Examinons  maintenant  les  points  situés  sur  le  contour  de 
(M),  et  supposons  d'abord  que  la  portion  du  contour  considérée 
soit  une  droite  {d).  Cboisissons  les  axes  de  telle  manière  que  (rf) 
.soit  parallèle  à  l'axe  des  y.  Si  l'on  se  déplace  sur  la  droite,  t 
prendra  des  valeurs  réelles  comprises  entre  les  deux  valeurs  Uh-, 
(*A+i  t[*^i  correspondent  aux  deux  sommets  du  contour  situés  sur 
{d),  et  les  différentielles  dx,  dz  devront  être  nulles.  On  sera  ainsi 
conduit  aux  deux  équations 

Sli{G^  —  IP)  =  Ci,         èXiGll  =  o, 

on,  en  désignant  par  G,  et  II,  les  imaginaires  conjuguées  de  G  et 
de  H, 


On  déduit  de  ià  l'un  des  systèmes 
I  G  =  eG,,  {  G 
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-163 
négative.   Le   secoïid  doit  être 


trté  ;  car  JI  conduirait  à  l'équation  Impossible 


et  d'ailleurs  il  donnerait  dy  ^^  o.  Il  reste  donc  seulement  le  pre- 
mier, d'où  l'on  conclut  que  les  quantités 


sont  égales  à  lenrs  conjuguées  et  sont,  par  conséquent,  réelles. 

Ainsi  l'équation  linéaire  doit  admettre,  pour  toutes  les  valeurs 
réelles  de  t  comprises  entre  an  et  ak^{ ,  deux  solutions  particulières 
réelles, 

La  même  conclusion  a  lieu  lorsque  la  partie  considérée  du  con- 
tour est  une  des  courbes  planes  situées  dans  les  plans  que  la  sur- 
face doit  couper  normalemenl  ;  car  il  suffît  alors  (n"  283),  pour 
retrouver  le  cas  précédent,  de  passer  à  la  surface  adjointe  et  de 
remplacer  G;  H  par  G\/i,  H\/7.  On  est  ainsi  conduit  à  la  règle 
suivante  : 

Si  la  portion  coDsidérée  du  contour  est  une  droite,  supposons 
que  l'axe  des  y  ait  été  choisi  parallèle  à  cette  droite  ;  si  elle  est  une 
courbe  plane,  supposons  que  l'axe  des^  soit  perpendiculaire  au 
pian  de  celte  courbe  ;  et  soient  G(^),  H(i)  les  solutions  particu- 
lières relatives  à  cette  position  des  axes  coordonnés.  Les  inté- 
grales 

e""^G(t),         e'""^H(() 

seront  réelles  sur  toute  la  partie  considérée  du  contour,  n  étant 
un  nombre  entier,  qui  sera  pair  si  la  portion  du  contour  est 
rectiligne  et  impair  si  elle  est  simplement  plane. 

Il  suit  de  là  que,  si  l'on  considère  une  cbaîne  composée  de  j 
éléments  et  si  l'on  désigne  par  a, ,  «s, . . . ,  «i  les  valeurs  de  t  rela- 
tives aux  divers  sommets  de  cette  chaîne,  l'équation  linéaire  ad- 
mettra dettx  solutions  particulières  réelles  pour  chacun  des  inter- 
valles {a^ai),  («ïO»),  ...,  («î_i«j),  («îCO«i),  c'est-à-dire  pour 
toutes  les  -valeurs  réelles  de  t.  Donc  les  fonctions  p  et  q  de  la 
variable  t  seront  nécessairement  réelles  pour  toutes  les  valeurs 
réelles  de  t. 
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288.  On  peut  déduire  des  résultats  précédents  d'aiiLres  consé- 
quences en  adoptant  la  méthode  de  prolongement  analytique  due 
à  Riemann  et  à  M.  Schwarz  et  développée  au  n"  130.  Nous  avons 
vu  que,  si  une  fonction  esl  déterminée  pour  la  partie  supérieure 
du  plan  et  si  elle  est  réelle  pour  des  valeurs  réelles  de  t,  elle  peut 
être  définie  pour  la  partie  inférieure  du  plan  par  la  convention  que 
les  \aleurs  de  la  fonction  relatives  à  deux  valeurs  imaginaires  con- 
juguées de  (  soient  elles-mêmes  imaginaires  conjuguées. 

Appliquons  cette  méthode  aux  deux  intégrales 

/'ÎG(0,        «"'^H(0, 

qui  ont  été  reconnues  réelles;  mais  supposons  que  l'on  passe  de 
la  partie  supérieure  à  la  partie  inférieure  du  plan,  seulement  en 
franchissant  la  portion  de  l'axe  réel  qui  est  comprise  entre  les  deux 
points  a*,  «(+,  et  qui  correspond  à  la  portion  spécialement  con- 
sidérée du  contour.  Nous  allons  montrer  que  le  prolongement 
analytique  des  deux  intégrales  donne  un  segment  de  surface  mi- 
nima  (M^)  qui  est  précisément  le  syméti-ique  de  (M)  par  rapport 
à  la  droite  ou  au  plan  de  la  chaîne  ;  de  plus,  deux  points  des  deux 
segments  placés  symétriquement  par  rapport  à  l'élément  de  la 
chaîne  correspondent  à  des  valeurs  imaginaires  conjuguées  de  t. 
Pour  plus  de  netteté,  supposons  que  cet  élément  de  la  chaîne  soit 
une  droite;  alors  on  pourra  poser 


G(l)  =  «    ■ 

■  eW, 

11(1)-.^ 

"^''(1). 

r  (les  valen 

ir«  réelles  do  I  et 

?iét^ 

int  entier. 

g  et  h  étant  réelles  poui 

Le  segment  de  surface  qui  correspond  aux  valeurs  ï,  de  (  i 
présentées  dans  la  partie  inférieure  du  plan  sera  défini  par  '. 
formules 

ix^§ifi-iYi[gHh)~hHh)]dtu 


Si  l'on  change  i  en  —  i  dans  les  expressions 


soumises  e 
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S\,  ce  qui  ne  change  pas  les  parties  réelles,  on  a 

i^^Afi-i)"*'iUHl}-àHl)]dt^ 

Ce  sont  les  formules  qui  convienneni  au  segment  (M),  maïs  où 
l'on  aurait  changé  le  signe  de  x  el  de  z.  On  obtient  donc,  comme 
nous  l'avons  annoncé,  le  segment  symétrique  de  (M)  par  rapport 
à  la  droite  considérée  du  contour. 

Les  intégrales  g{t),  /((/)  de  l'équation  différentielle  étant  des 
fonctions  linéaires  connues  des  deux  intégrales  qui  correspondent 
à  une  position  déterminée,  toujours  la  même,  de  (M)  par  rapport 
aux  axes,  on  voit  que  ces  deux  intégrales  peuvent  être  prolongées 
analytiquement;  mais  il  y  aura  autant  de  prolongements  analytiques 
qu'il  y  a  d'éléments  au  contour.  Si  l'on  passe  de  la  partie  supé- 
rieure du  plan  à  la  partie  inférieure  en  traversant  le  segment 
«ifla  de  l'axe  réel,  on  obtiendra  un  segment  (M")  symétrique  de 
(M)  par  rapport  au  premier  élément  de  la  chaîne  qui  détermine 
le  contour;  si  l'on  traverse  le  segment  a^a^,  on  obtiendra  le 
segment  (M")  symétrique  de  (M)  par  rapport  au  second  élé- 
ment de  la  chaîne,  et  ainsi  de  suite;  si  l'on  traverse  enfin  lu 
dernier  segment  a^zoa,,  on  aura  le  segment  (M")  symé- 
trique de  (M)  par  rapport  au  s""""  et  dernier  élément  du  con- 
tour. Dans  tous  ces  segments,  le  point  symétrique  d'un  même 
point  de  (M)  correspond  à  une  même  valeur  i,  de  t,  et  cette 
valeur  est  imaginaire  conjuguée  de  celle  qui  définit  le  point 
de   (M). 

On  obtient  ainsi  s  prolongements  analytiques  différents  des 
fontions  G(l),  H(ï);  mais,  comme  ces  prolongemeuts  donnent 
des  segments  tous  symétriques  de  (M)  et  qui  peuvent,  par  con- 
séquent, se  déduire  les  uns  des  autres,  soit  par  des  déplacements, 
soit  par  des  déplacements  suivis  d'une  transformation  par  sy- 
métrie relative  à  un  plan,  on  doit  conclure  de  la  proposition  du 
n"  282  que  les  divers  systèmes  de  valeurs  de  G  et  de  II 
ainsi  définis  s'obtiendront  en  combinant  linéairement  les  va- 
D.  —  I.  3o 
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leurs  lie  G  ot  de  H  relatives  à  l'im  quelconque  d'enlre  eux   ('). 

Par  suite,  l'équalion  linéaire  (i6)  demeurera  la  même  pour  tous 
ces  segments,  ou,  ce  qui  est  la  même  chose,  les  fonclioos  p  ei  q 
ne  peuvent  être  prolongées  analytiquement  que  d'une  seule  ma- 
nière. En  d'autres  termes,  les  /onctions  p  et  q  doivent  être  uni- 
formes dans  toute  l'étendue  du  plan.  Elles  sont  réelles  pour  des 
valeurs  réelles  de  t,  et  prennent  des  valeurs  imaginaires  conjuguées 
lorsqu'on  substitue  à  (des  valeurs  imaginaires  conjuguées.  Comme, 
d'après  les  propriétés  du  prolongement  analytique  (n°  130),  les 
fonctions  G  et  H  ne  cessent  pas  d'être  développables  en  séries 
entières  pour  les  différents  points  du  contour  qui  ne  sont  pas  des 
sommets,  on  voit  qu'en  dehors  de  ces  sommets  l'éqiiation  linéaire 
ne  peut  avoir  que  des  points  ordinaires,  ou  des  points  à  apparence 
singulière;  et  même,  si  l'on  exclut  l'hypothèse  de  points  mul- 
tiples de  la  surface  situés  sur  le  contour,  une  des  intégrales  parti- 
culières devra  rester  finie  pour  chacun  de  ces  points. 

En  résumé,  l'équation  linéaire  dont  dépend  la  solution  du 
problème  doit  avoir  ses  coeffi.cients  uniformes  dans  toute  l'é- 
tendue du  plan,  et  réels  pour  des  valeurs  réelles  de  t.  Si  l'on 
exclut  les  valeurs  t^  a/,  qui  correspondent  aux  sommets  du 
contour,  elle  ne  peut  avoir  que  des  points  à  apparence  singu- 
lière pour  lesquels  une  des  deux  intégrales  particulières 
demeure  finie  et  différente  de  zéro. 

(')   S'  I       I  I  I         lit  le  lever  Je  la  manière 


Noua  a  n  q  p  1  d  11  (  a^^,),  il  existe  deux  inté- 
grales de  1  q  n  I  n  q  11  p  1  valeuis  réelles  de  (  com- 
prises  dan  I  11  q  p  p  d  valeurs  imaginaires  con- 
juguées I         d          I  mgn  njgéd  lorsqu'on  les  prolonge  à 

Il  suit  d    liq      I       p  u   p    I  n  I      q      n       d  ux  intégrales  quelconques 

de  l'équ       n  I  né  I     d  dm  qu'il  y  a  d'intervalles  dilTé- 

rents.  Chacun  de  ces  prolongements  donnera  évidemment  pour  G(!,)  et  H(^,), 

t,  étant  imaginaire  conjuguée  de  t,,  des  fonctions  [incairci 

aG,+  6H„    n'G,-)-6'H, 

des   quantités  G,  et  H,  qui   sont  les  imaginaires  conjuguées  de  G  ((),  11  (i).  Par 
suite,  les  dilTérents  systèmes  de   râleurs  de  G((,),  H((,)  s'ubilendront  en  corn- 
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Les  points  à  apparence  singulière  pourront  être  réels  ;  mais,  s'ils 
sont  imaginaires,  ils  seront  placés  symétriquement  par  rapport  à 
l'axe  réel. 

289.  Si  le  point  correspondant  à  la  valeur  x^  de  t  n'est  pas  un 
des  sommets  de  la  chaîne  qui  limite  le  contour,  i!  est  aisé  de  re- 
connaître quelle  sera  la  forme  de  p  et  g  dans  le  domaine  de  Tin- 
fini.  Il  suffit,  pour  cela,  de  faire  la  remarque  suivante  : 

Soient  (  une  variable  quelconque  et  G((),  H{()  les  deux  fonc- 
tions qui  déterminent  la  surface  minima;  si  l'on  substitue  à  t  une 
nouvelle  variable  t\  les  nouvelles  valeurs  de  G  et  de  H  seront 


Vï-  Vê- 


D'après  cela,  si  nous  désignons  par  a  une  valeur  réelle  de  ;  qui 
détermine  un  point  ordinaire  de  l'équalion  différentielle,  cette 
équation  admettra  deux  solutions  de  la  forme 

P(i-ï),     (t~-x)V,(t-<,); 

si  l'on  effectue  la  substitution  réelle 


et  si  l'on  applique  la  règle  que  nous  venons  d'énoncer,  on  Irou' 
les  deux  solutions 


m-     i'-il)- 


qui  caractérisent  le  cas  oii  le  point  t:=so  n'est  ni  un  sommet  du 
contour,  ni  un  point  à  apparence  singulière.  En  portant  ces  deux 
solutions  dans  les  formules  ([7),  on  trouvera,  pour  les  valeurs  de 
p  et  de  q, 


Il  faut  remarquer  l'égalité  des  coefficients  de  —  dans  p  et  de    - 
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290.  Il  Tp.sle  donc,  pour  terminer  cette  discussion,  à  cxaminei- 
quelle  est  la  forme  des  înlégrales  G,  H  et  des  coefficients  p,  q  dans 
le  voisinage  des  valeurs  t^ai,  qui  correspondent  aux  sommets  de- 
la  chaîne.  On  peut  employer  pour  cela  deux  méthodes  différentes. 
Voici  la  première  ; 

%oit  {Jig-  a4)  ï  un  point  compris  dans  la  partie  supérieore  du 
plan,  auquel  coi-respond  un  point  m  de  (M);  soit  ;,  le  point  sy- 
métrique de  t  par  rapport  à  l'axe  réel.  Si  l'on  passe  de   t.  à  (,  par 

Fig.  'A. 


le  chemio  ttx.  tf  qui  coupe  l'axe  entre  «a  et  a^^f ,  on  doit  passer,  sur 
la  surface,  du  point  m  au  point  m\  qui  est  l'homologue  ou  le  symé- 
trique de  m  daiis  le  segment  (M^).  Si,  au  contraire,  on  suit  le- 
chemin  ïpï|  qui  coupe  l'axe  réel  entre  a^^i  et  «a,  on  obtiendra 
le  point  nu  symétrique  de  m  dans  le  segment  (MJ_,).  11  suit  de  là 
que  le  lacet  t^^tat,  effectuera  sur  les  deux  intégrales  particulières 
relatives  au  segment  (M^_,  )  précisément  la  substitution  linéaire 
par  laquelle  on  passe  de  ce  segment  au  suivant  (M"). 

Les  deux  formes  canoniques  de  cette  substitution  ont  été  don- 
nées au  n"  284.  Elles  sont  contenues  dans  les  deux  systèmes  sui- 


(^3) 

(ai) 

qui  conviennent,  le  premier  au  cas  oi'i  les  deux  éléments  du  con- 
tour qui  se  croisent  au  sommet  a/,  sont  de  même  espèce,  le  second 
au  cas  où  ces  éléments  sont  d'espèce  différente.  On  déduit  immé- 
diatement de  là  qu'il  existe,  pour  le  point  critique  a|,^  deux  inté- 


G(<)=      • 

s— »G,(I), 

H(J)  = 

s'"  H,(0, 

G(()-^     ' 

«-"»G,(<), 

11(1)  _^-, 

!'«  H,(0, 

y  Google 


graics  G  cl  H  telles  cjhc  les  produits 


pour  le  premier  cas,  et 

pour  le  second,  soient  des  Ibnctîons  uniformes  dans  le  domaine 
du  point  a/i. 

Comme  les  quadratures 

fG^dt,    fGlidt,     fu^di, 

<jul  entrent  clans  les  équations  par  lesquelles  se  détermine  la  sur- 
face, ne  peuvent  devenir  infinies  on  indéterminées  dans  le  voisi- 
nage de  la  valeur  a^,  il  est  inadmissible  que  les  fondions  uniformes 
auxquelles  nous  sommes  conduits  admettent  le  point  a^  comme 
point  singulier  essentiel.  Ce  point  ne  peut  être  qu'un  pôle  et, 
par  suite,  l'équation  linéaire  devra  admettre  deux  intégrales 
régulières  à  exposants  réels.  On  voit  même  que  la  somme  des 
exposants  de  ces  deux  intégrales  sera  un  nombre  entier  ou  la 
moitié  d'un  nombre  impair,  suivant  que  les  éléments  du  contOTir 
qui  se  réunissent  au  sommet  considéré  sont  de  même  espèce  ou 
d'espèce  dilFérente, 

291.  On  peut  encore  établir  tous  ces  résultats  en  utilisant  les 
deux  représentations  conformes  de  (M).  Supposons  seulement  que 
ila  portion  de  (M)  infiniment  voisine  du  sommet  ak  ait  tine  repré- 
sentation sphérique  (S)  et  une  représentation  plane  (S)  parfai- 
tement définies.  Alors,  en  suivant  la  marcbe  indiquée  aux  n"'  131 
«t  133  et  appliquée  déjà  dans  le  Chapitre  précédent,  on  reconnaît 
qu'avec  des  axes  convenablement  choisis  la  valeur  de  h,  dans  le 
voisinage  d'u  point  t^ak,  est 

„  =  ((-«/,)^'I'('-"A.), 

ajT:  étant  l'angle  dont  il  faut  faire  tourner  l'un  des  côtés  du  con- 
tour dans  ta  représentation  sphérique  (S)  pour  l'appliquer  sur  le 
suivant,  en  restant  toujours  dans  la  surlace  de  Riemann  qui  sert 
de  représentation  sphérique  à  (M).  De  même,  dans  la  représenta- 
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tion  plane  (S)  définie  au  Chapitre  précédent,  il  faudra  faire  tourner 
l'un  des  côtés  du  contour  d'un  angle  ny  pour  l'appliquer  sur  le 
suivant;  «sera  pair  si  les  deux  éléments  consécutifs  sont  de  même 
espèce,  c'est-à-dire  si  les  portions  du  contour  qui  se  réunissent 
au  sommel  sont  toutes  deux  des  droites  ou  toutes  deux  des  lignes 
de  courbure  planes  ;  il  sera  impair  dans  le  cas  coniraire.  On  aura 
donc 

Ces  deux  valeurs  de  u  et  de  t  permettent  de  déterminer  deux  inté- 
grales particulières  G{t)  etH(i).  On  déduit  en  effet  des  formules 
(a)  et  {5)  les  valeurs  suivantes 


V   '^   y/du  dt  V    ^   V 


de  G  et  de  H.  En  y  portant  les  développements  en  série  obtenus 
pour  (7  et  pour  u.  on  trouve  les  expressions 

qui  mettent  en  évidence  la  forme  régulière  de  G  et  de  H.  Il  sera 
plus  commode  d'écrire  par  la  suite 

Le  nouveau  nombre  entier  iik  se  déterminera  d'ailleurs  comme 
l'ancien.  11  sera  pair  si  les  deux  côtés  consécutifs  du  contour  sont 
de  même  nature  :  nous  dirons  alors  que  le  sommet  considéré  est 
de  première  espèce.  Il  sera  impair  si  les  deux  côtés  consécutifs 
sont  de  nature  différente  :  nous  dirons  alors  que  le  sommet  est 
de  seconde  espèce. 

Des  expressions  de  G  et  de  H,  on  dédnit  par  les  formules  (17) 
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celles  de  p  el  de  q.  On  a  ainsi 
-Iî(, 


(3-) 


-h  —- hAi- 


A,  B,   hk,  A,,  ]3|,    ...   étant  des  coefficients  qui   pourront    (-trc 
nuls,  mais  sont  évidemmenl  réels, 

292.  Les  formules  précédentes  dépendent  de  nombres  entiers 
qu'il  ne  sera  pas  toujours  facile  de  fixer  apriori.  Nous  donnerons 
plus  loin  des  relations  auxquelles  ils  doivent  satisfaire;  mais  il  ne 
sera  pas  inutile  de  montrer  comment  on  peiit  les  déterminer  im- 
médiatement lorsqu'on  a  une  idée  nette  et  une  vue  générale  de  la 
surface  cherchée. 

D'abord  a^  sera  déterminii  sans  ambiguïté  si  l'on  aperçoit  nette- 
ment la  représentation  sphérique  de  la  surface. 

En  ce  qui  concerne  rik,  remarquons  d'abord  que,  si  le  sommet 
considéré  est  à  dislance  finie,  il  faudra  que  les  intégrales 

fG^{t)dt,     /EHi'jdl,    J'G(l)Hit)dl 

demeurent  finies  pour  (=  «/,.  Cela  donne  In  relation  d'inégalité 


qui  devra  toujours  être  vérifiée. 

D'autre  part,  si  l'on  néglige  les  termes  de  degré  supériciii', 
l'équation  de  la  surface  dans  îe  voisinage  du  point  a^  est  de  la 
forme 

A  étant  une  constante  quelconque  réelle  ou  imaginaicc.  Pai-  con 
séquent,  lorsque  la  variable  t  décrira,  dans  la  partie  supérieure 
du  plan,  un  demi-cercle  infiniment  petit  autour  da  point  a*,  le 
point  correspondant  de  la    surface  décrira  un  petit  arc  de  cercle 
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Cel  angle  esL  donc  celui  donL  lournc  le  raj'oii  vccLeur  qui  joint  lo 
point  de  la  surface  au  sommet  infiniinent  voisin  quand  on  passe 
d'un  côté  du  contour  au  suivant,  1!  est  évidemment  connu  si  l'on 
a  une  idée  générale  de  la  forme  de  la  surface;  sa  valeur  suffira  à 
déterminer  itf,. 

293.  Les  formes  de  G,  II,  p,  q  étant  déterminées  dans  le  voi- 
sinage de  tous  les  points  du  plan,  il  est  aisé  maintenant  d'otitenii" 
les  expressions  générales  de  p  et  de  q.  Désignons  par  la  lettre  b 
les  valeurs  de  (  qui  correspondent  aux  points  à  apparence  singu- 
lière réels  et  par  /!.',  A'  les  valeurs  correspondantes  de  l'exposant  el 
du  coefficient  h  qui  figurent  dans  les  formules(i9).  Désignons  de 
même  par  les  lettres  c,  C)  les  valeurs  de  t  imaginaires  conjuguées 
correspondantes  aux  différents  points  à  apparence  singulière  qui 
sont  deux  à  deux  imaginaires  conjugués,  el  soient  de  même  /*", 
/i",  A,  les  valeurs  de  l'entier  n  et  de  la  constante  h  relatives  à  ces 
points.  D'après  les  résultats  établis  plus  haut  et  les  formules  (19), 
(27),  les  deux  fonctions 

demeureront  finies  et  continues  pour  toutes  les  valeurs  finies  de  (; 
elles  deviennent  d'ailleurs  nulles,  d'après  les  formules  (22),  pour 
t  =  <x>.  Ces  deux  fonctions  seront  donc  nulles  pour  toutes  les  va- 
leurs de  /,  et  l'on  pourra  poser 


"  'I]r=i  "-Eï-^;  "-'ï,(r~"c-  - 

<'»)  i  _vr.  T—i  >.„  ] 


^)' 
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Il  faudra  cle  plus,  pour  que  les  fonctions  p  et  q  admettent  la 
forme  (aa)  dans  le  domaine  de  l'infini,  que  les  conslantes  satis- 
fassent aux  équations 

i2:(-?)-i:<>-'''>-2<— ■'"^• 

Telles  sont  les  relations  qui  déterminent,  autant  que  possible, 
l'équation  linéaire  ;  il  faudra  leur  ajouter  encore,  pour  chacun  des 
points  à  apparence  singulière,  l'équation  de  condition,  d'une  for- 
mation facile,  par  laquelle  on  exprime  que  l'intégrale  générale  ne 
contient  pas  *de  logarithmes,  dans  le  voisinage  de  ce  point. 

294-.  L'équation  différentielle  une  fois  formée,  le  problème  est 
loin  d'être  résolu.  Il  y  a  encore  à  examiner  deux  questions  très 
essentielles.  Reprenons  ces  segments  (M"),  (M"),  ...,  (M^)  qui 
sont  les  symétriques  de  (M)  par  rapport  aux  divers  éléments  de  la 
chaîne  ;  et  soient,  par  exemple,  G  (t,  ),  H(  ti  )  les  valeurs  des  inté- 
grales qui  correspondent  au  premier  segment.  Pour  passer  de  ces 
valeurs  à  celles  qui  correspondent  au  second  segment,  il  faut 
suivre  un  lacet  qui,  partant  du  point  (,,  pénétrera  dans  la  partie 
supérieure  du  plan  en  passant  entre  a,  et  dj,  puis  reviendra  au 
point  de  départ  en  passant  entre  «î  et  «3.  On  reviendra  alors  au 
point  (|  et  les  nouvelles  valeurs  de  G  et  de  H  seront  des  fonctions 
linéaires  des  anciennes.  Or  ces  nouvelles  valeurs,  nous  l'avons  déjà 
remarqué,  sont  connues  a  priori.  On  les  obtiendrait  en  efiectuant 
sur  les  intégTales  primitives  la  substitution,  au  déterminant  -+- 1 
ou  —  I  suivantles  cas,  par  laquelle  on  peut  passer  directement  du 
segment  (M")  au  segment  (M"). 

Comme  ce  raisonnement  peut  s'appliquer  à  tous  les  lacets  dé- 
crits autour  des  dilTérents  points  critiques,  nous  sommes  conduits 
à  la  conclusion  suivante  : 
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Il  ne  suffira  pas  de  savoir  former  réquation  différentielle; 
il  faudra  encore  exprimer  que  deux  intégrales  convenablemenl 
choisies  subissent  des  modifications  parfaitement  déterminées 
lorsqu'on  suit  un  chemin  quelconque  ramenant  au  point  de 
départ. 

Ce  problème  est  posé  depuis  la  puljlicatlon  des  rcclierdies 
récentes  sur  les  éqtialioiis  linéaires,  el  il  n'a  encore  reçu  de  solu- 
tion que  pour  certains  cas  parliculiei-b. 

Quoi  qu'il  en  soit,  supposons  résolue  cette  première  difllcultc. 
Une  énumération  de  constantes  que  l'on  trouvera  dans  le  Mémoire 
de  Riemann,  et  que  nous  omettrons  ici,  montre  facilement  que  l'on 
pourra  disposer  de  celles  de  ees  constantes  qui  demeurent  arbi- 
traires pour  identifier  le  contour  obtenu  avec  celui  qui  est  donné 
a  priori,  c'est-à-dire  que  l'on  aura  autant  d'équations  que  d'incon- 
nues. Mais  le  problème  qui  consisterait  à  résoudre  ces  équations, 
ou  à  démontrer  au  moins  qu'elles  sont  possibles,  n'a  pas  été  traité 
d'une  manière  générale  et  n'a  été  examiné  par  Riemann  que  dans 
un  cas  particulier,  qui  sera  étudié  plus  loin  au  n"  307.  Tous  les 
exemples  complètement  achevés  donnés  dans  le  Chapitre  précé- 
dent appartiennent,  comme  nous  l'avons  remarqué,  à  la  classe  de 
ceux  pour  lesquels  la  forme  du  contour  est  entièrement  définie 
par  la   direction   des   éléments. 

29o.  On  peut  éclaircir  encore  les  remarques  précédentes  en 
supposant  donnée  a /iriori  l'équation  linéaire  (16),  dans  laquelle 
p  et  q  auront  les  valeurs  déterminées  par  les  formules  (  29),  et  en 
étudiant  la  famille  de  surfaces  minima  (n"  283)  définie  par  cette 
équation.  Pour  chacune  des  surfaces  de  cette  famille,  jl  existe  un 
segment  (M)  correspondant  aux  valeurs  de  /  dont  la  partie  réelle 
est  positive,  segment  parfaitement  continu  et  limité  par  un  con- 
tour dont  la  représentation  sphérique  (S)  est  formée  par  des  arcs 
de  grand  cercle  ou  de  petit  cercle,  se  coupant  consécutivement 
sous  des  angles  déterminés.  Cette  dernière  propriété  a  été  déjà 
donnée  au  n°  133  pour  une  équation  linéaire  plus  générale  et 
résulte  uniquement  de  ce  que  l'équation  admet  deux  solutions 
particulières  réelles  dans  chacun  des  intervalles  réels  déterminés 
par  les  points  singuliers.  Considérons  maintenant  la  représentation 
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plane  (S)  délïuie  par  la  formule 

!  =cn<'-^'"')*  'ne-')'  'nt"-"'"-")]'"  ' 

Les  portions  du  contour  qui  devraient  êWa  des  droites  ont  ici 
pour  représentation  des  droites  (3),  toutes  parallèles  ou  perpen- 
diculaires les  unes  aux  antres  ;  il  en  est  de  même  pour  les  portions 
du  contour  de  (M)  qui  devraient  être  des  lignes  de  courbure 
planes;  elles  ont  pour  représentation  plane  des  droites  {S')  qui 
ibnt  avec  les  précédentes  (3)  des  angles  égaux  à  un  multiple  im- 
pair de  y  Si  donc  on  a  choisi  arbitrairement  deus  solutions  par- 
ticulières, G  et  H,  de  l'équation  linéaire,  on  pourra  toujours,  en 
les  multipliant  par  une  même  constante,  ce  qui  ne  change  pas 
leur  rapport  et  ne  modifie  pas,  par  conséquent,  la  représentation 
sphérique  de  la  surface  minima  correspondante,  donner  à  la  con- 
stante C  qui  figure  dans  la  fornsnle  (3i)  un  argument  tel  que  les 
droites  (S')  deviennent,  toutes,  parallèles  aux  ases  coordonnés, 
tandis  que  tes  droites  (3)  seront  parallèles  aux  bissectrices  des 
mêmes  axes.  Alors  toutes  les  portions  du  contour  qui  devaient 
être  des  droites  seront  au  moins  des  lignes  as jmpto tiques;  toutes 
celles  qui  devaient  être  des  lignes  de  courbure  situées  dans  des 
plans  coupant  normalement  la  surface  seront  au  moins  des  lignes 
de  courbure. 

Comme  les  lignes  asymptotiques  qui  figurent  dans  le  contour 
ont  pour  représentation  sphérique  des  arcs  de  cercle,  elles  seront, 
on  le  reconnaît  aisément,  des  hélices  tracées  sur  un  cylindre  quel- 
conque si  l'arc  de  cercle  appartient  à  un  petit  cercle,  et  des  droites 
si  l'arc  appartient  à  un  grand  cercle  { '  ).  De  même,  les  lignes  de 


(')  D'après  une  proposition  énoncée  au  a°  143,  les  tangentes  d'une  ligne  asjm- 
ptotiquc  sont  perpendiculaires  ans  tangentes  correspondantes  de  la  représentation 
sphérique  de  celte  ligne.  Il  suit  de  là  que,  si  une  ligne  asjmptotique  admet  pour 
image  sphérique  un  petit  cercle  de  la  sphère,  ses  tangentes  aeconi  parallèles  aux 
génératrices  rectilignes  du  cône  circonscrit  *  la  sphère  suivant  ce  cercle,  et  feront, 
pur  conséquent,  un  angle  constant  arec  le  dlarnètre  perpendiculaire  au  plan  du 
cercle.  La  ligne  asyrapLotique  sera  donc  une  hélice  tracée  sur  un  cylindre,  d'ail- 
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courbure  qui  figurent  dans  le  couloiir  seront  des  lignes  [jlanes 
situées  dans  des  plans  coupant  obliquement  la  surface  si  elles  ont 
pour  représentation  sphérique  nn  ave  de  petit  cercle,  et  des  lignes 
situées  dans  un  plan  normal  à  la  surface  si  l'arc  qui  leur  sert  de 
représentation  appartient  à  un  grand  cercle.  Ainsi  : 

Parmi  les  surfaces  de  la  famille  définie  par  l'équation  li- 
néaire, il  en  existe  une  infinité  {qui  dépendent  de  quatre  para- 
mètres réels)  pour  lesquelles  le  segment  (M)  est  limité  par  des 
lignes  asymptotiques  hélicoïdales  et  des  lignes  de  courbure 
planes  se  succédant  suivant  le  même  ordre  que  les  droites  et 
les  plans  qui  composent  le  contour  donné  a  priori. 

La  première  question  proposée  dans  le  numéro  précédent  s'in- 
terprète donc  géométriquement  de  la  manière  suivante  : 

Peut-on  choisir  deux  solutions  particulières  G  et  H  de  l'équa- 
tion linéaire  de  telle  manière  que  la  représentation  sphérique  du 
contour  (M)  de  la  surface  correspondante  soit  composée  exclusi- 
vement d'arcs  de  grand  cercle? 

Considérons  une  surface  quelconque  de  la  famille,  correspon- 
dante à  deux  intégrales  particulières  déterminées  C  et  H',  et  pour 
laquelle  la  représentation  sphérique  du  contour  sera  un  polygone 
(P')  composé  d'arcs  de  petit  cercle,  polygone  (P')  que  l'on  saura 
construire  si  l'on  a  intégré  l'équation  linéaire.  Si  l'on  pose 


m,  n,  p,  q  étant  des  constantes  arbitraires  et  inconnues,  l.a  ques- 
tion proposée  revient  évidemment  à  la  suivante  :  Peut-on,  par 
l'emploi  d'une  transformation  de  la  forme  précédente,  substituer 
au  polygone  (P')  un  autre  polygone  (P),  exclusivement  composé 
d'arcs  de  grands  cercles? 


leurs  quefconque  ItLCiproquemenC  ; 
représentation  «sphérique,  on  le  leci 
.[U  le 
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Or  la  formule  (Sa)  définit  ce  que  nous  avons  appci*;,  au  n"  12-i, 
une  transformation  circulaire,  c'est-à-dire  une  transformation 
qui  résulte  d'un  nombre  pair  d'inversions  et  dans  laquelle,  à  un 
cercle,  correspond  un  cercle.  Pour  qu'une  telle  transformation 
fasse  correspondre  an  polyg^one  (P')  un  polygone  (P)  exclusive- 
ment composé  d'arcs  de  grand  cercle,  il  faut  et  il  suffit,  comme  on 
sait,  que  tous  les  petits  cercles  qwi  forment  les  côtés  de  (I")  soient 
orthogonaux  à  un  même  cercle,  qui  sera  nécessairement  imagi- 
naire. On  aura  ainsi  autant  de  conditions  à  écrire  qu'il  y  aura  de 
côtés  moins  3.  Ces  conditions  seront  nécessairement  transcen- 
dantes; mais,  d'après  les  recherches  de  M.  Schwarz  relatives  au 
principe  de  Dirichlet,  elles  peuvent  toujours  être  résolues  et  per- 
mettront de  déterminer  un  nombre  égal  de  constantes. 

Cette  première  difficulté  une  fois  levée,  on  obtiendra  effective- 
ment des  surfaces  minima  limitées  par  des  contours  dont  les  élc- 
ments  seront  parallèles  aux  éléments  correspondants  du  contour 
donné  a  priori;  et  il  faudra  disposer  des  constantes  restées  arbi- 
traires poiir  rendre  l'un  de  ces  contours  superposable  au  contour 
donné.  Cette  dernière  question  est  celle  dont  l'étude  générale  n'a 
pas  encore  été  entreprise. 

On  remarquera  les  caractères  disiinciifs  de  la  méthode  emplovée 
dans  ce  Chapitre.  Les  propriétés  relatives  aux  deux  représenta- 
tions conformes  de  la  surface  n'y  interviennent  que  d'une  manière 
accessoire,  et  auraient  même  pu  être  complètement  supprimées. 
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CHAPITRE  XII. 


Méthode  inverse  dans  laquelle  on  prend,  comme  point  de  liépar 
tioBs  différentiel! ea  linéaires  dont  on  connaît  l'intégrale  générale.  —  Surfaces 
que  l'on  peut  déduire  de  l'équation  à  laquelle  satisfait  la  série  hypergéomé- 
trique  de  Causa.  —  Surfaces  déduites  de  la  forme  AJI(,t  —  a)'  adoptée  pour 
G(()  et  H(t}.  —  Surface  miniraa  limitée  par  une  iigno  brisée  plane  et  une 
droite  parallèle  au  plan  de  la  ligne  brisée.  —  Problème  de  Gergonne.  —  Sur- 
faces déduites  de  la  forme  A\lS"{t  —  a)  nHP((  — è)  adoptée  pour  0(0  et 
ll(i).  —  Surface  minima  limitée  par  deux  polygones  fermés  situés  dana  des 
plans  parallèles.  —  Itemarque  générale  sur  les  moyens  de  multiplier  le  nombre 
des  aolutîons  du  problème.  —  Surface  passant  par  trois  droites   situées   d'une 


296,  Le  problème  proposé  ne  pouvant  être  complètement  résolu 
que  dans  le  cas  où  l'équation  linéaire  formée  au  n"  293  est  inlé- 
grable,ou,  du  moins,  appartienl  à  la  classe  de  celles  pour  lesquelles 
on  peut  suivre  la  variation  de  deux  iuiégrales  dans  toute  l'étendue 
du  plan,  on  est  naturellement  conduit  à  une  marche  inverse  de 
celle  qui  a  été  suivie  dans  les  deux  Chapitres  précédents.  li  semble 
préférable  d'étudier  directement  les  équations  du  second  ordre,  en 
très  petit  nombre,  auxquelles  on  a  reconnu  la  propriété  que  nous 
venons  de  rappeler,  c'est-à-dire  dont  on  sait  déterminer  le  groupe, 
et  de  chercher  ensuite  quels  sont  les  contours  pour  lesquels  elles 
peuvent  donner  ta  solution  du  problème  proposé. 

Au  premier  rang  de  ces  équations,  11  faut  placer  colle  à  laquelle 
satisfait  la  série  hypergéométrique 

Nous  avons  vu  (n"  136)  que,  si  a,  ^,  v  sont  réels,  le  rapport  de 
deux  solutions  particulières  donne  la  représentation  sur  la  moitié 
supérieure  du  plan  d'une  aire  plane  ou  sphérique,  plus  ou  moins 
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complexe,  limitée  par  trois  arcs  de  eercle.  Dans  le  cas  où  les  trois 
cercles  limites  sont  orthogonaux  à  un  cercle  imaginaire,  on  peut, 
en  choisissant  convenablement  deux  solutions,  obtenir  la  repré- 
sentation plane  d'une  aire  sphérique  limitée  par  trois  arcs  de  grand 
cercle.  Ce  cas  est  caractérisé  (n"  136)  par  l'inégalité 

r(T-a  )rn-p)r(a-^i-Y)r(3^(--f) 
'  "        r(-r-»)r(T-p)r(«)r(|3)  ^   ' 

à  laquelle  on  peut  donner  la  forme  plus  simple 

(3)  sin^TT  sin^^  sJLl(-f  -  :()7i  sin( -f  -  a)ir  <  o. 

Toutefois,  l'équation  à  laquelle  satisfait  la  série  hypergéomé- 
trique  ne  peu  t  pas  ôti-e  employée  sans  préparation.  Nous  savons  que, 
pour  l'équation  linéaire  dont  dépend  la  solution  du  problème  et 
qui  a  été  formée  au  n"  293,  la  somme  des  exposants  des  deux 
intégrales  régulières  relatives  à  chaque  point  critique  doit  être 
un  nombre  entier  si  le  sommet  correspondant  est  de  première 
espèce,  et  la  moitié  d'un  nombre  impair  dans  le  cas  contraire.  Or 
les  exposants  relatifs  aux  divers  points  singuliers  de  l'équation  (i) 
sont 

Pour  liï  point  o o,  i  —  ■'; 

Pour  lo  point  i u,  -'  "  ^  —  P  ' 

Pour  \c  point  x a,  p, 

et  ne  satisfont  pas,  par  conséquent,  à  la  condition  que  nous  vcuous 
de  rappeler. 

Mais  il  suffira  de  substituer  à  la  fonction  9,  qui  satisfait  à  l'cqHa- 
lion  (i),  la  fonction  plus  générale 

(4)  6  =  (^-(i  -^tf^H, 

qui  est  déterminée  également  par  une  équation  du  second  ordre; 
et  l'on  reconnaîtra  aisément  qu'il  est  possible  de  déterminer  |a  et  v 
de  manière  à  satisfaire,  pour  les  trois  points,  à  la  condition  indi- 
quée. Car  les  trois  équations  auxquelles  on  est  ainsi  conduit 
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sont  toujours  compatiLles,  pourvu  que  les  nombres  entiers  /;,  /(',  n" 
vérifient  la  relation 


qui  détermine  n"  lorsque  n  et  n'  sont  connus. 

Nous  venons  de  multiplier  9  par  des  puissances  de  /  et  de  i  —  (. 
On  sait  que,  si  ces  puissances  sont  convenablemenl  choisies, 
on  peut  trouver  trois  fonctions  qui  satisfont  à  une  équation  de 
même  forme  que  l'équation  (i),  mais  où  a,  p,  y  ont  d'autres  va- 
leurs. L'une  quelconque  des  quatre  équations  ainsi  obtenues  pour- 
rait être  choisie  et  conduirait  toujours  aux  mêmes  valeurs  de  0. 
Pour  ces  quatre  équations,  les  quantités  i  —  Yi  T  —  «  —  (3,  a  ^  fi 
ont  les  mêmes  valeurs  absolues  et  ne  difi'èrent  que  pai- le  signe; 
nous  supposerons  que  l'on  ait  choisi  celle  pour  laquelle  les  inc- 


297.  Conformément  auK  résultats  du  n"  136,  on  obtiendrt 
quation  de  la  surface  ininima,  un  prenajit  pour  G  et  11  les  val 
suivantes 


^    G   =  C'    ^  ■{<-')    ^     F(a-[--.,  [i  +  l-y,..*     --.,0, 

C  étant  la  constante  dont  la  valeur  est  donnée  par  la  formule  (y) 
du  n"  268, 


,  _  r(»-T).  /  r(-)i' 

--      1-(T)     V       ï(i    -")l-(n 


(T-')''(P)l'(ï-g) 


-T)r(i-(i)r(i  +  P--() 


et  K.  désif^nanl  une  constante  arbitraire. 
Comme  on  a,  d'après  une  formule  connue, 
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on  déduira  de  lu 

On  voit  que,  si  la  portion  du  contour  relative  aux  valeurs  de  t 
comprises  entre  o  et  i  est  une  droite,  il  faudra  prendre  pour  R^ 
une  valeur  réelle;  sinon,  K-  devra  être  purement  imaginaire. 

298.  La  surface  que  nous  venons  de  déterminer  pourra  avoir  des 
formes  très  variées  dans  le  voisinage  des  sommets  du  contour. 
Cherclions  d'abord  à  quelles  conditions  l'un  quelconque  de  ces 
sommets  sera  à  dislance  finie. 

Pour  le  sommet  (o),  le  plus  petit  des  exposants  est  !— —  ;  pour 
que  l'intégrale  /H*(()rfi  qui  lui  correspond  soit  finie,  il  faut  et 
il  suffit  que  l'on  ait 

On  trouvera  de  même  pour  le  sommet  (i)  la  condition 
■'>o, 
f;t  pour  le  sommet  (co)  la  condition 

iiprès  avoir  posé 

ce  qui  ramène  les  équations  entre  a,  v,  p,  v-,  ^,  ■'  à  la  Tonne 

Nous  allons  d'abord  examiner  si  les  trois  sommets  peuvent  être 
à  distance  finie. 

Les  premiers  membres  des  équations  précédentes  étant  néces- 
sairement positifs  ainsi  que  |i,v,p,  on  aura,  dans  le  cas  qui  nous 
occupe,  les  inégalités 
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qui  n'admetlenl  que  les  trois  solutions  suivantes  : 


Dans  les  trois  solutions,  le  contout  a  un  seul  sommet  de  pre- 
mière espèce.  On  peut  supposer  qu'il  eorresponde  à  la  valeur  ce 
de  i,  et  l'on  voit  ainsi  que  les  deux  derniers  cas  se  ramènent  au 
premier. 

Les  surfaces  obtenues  sont  celles  qui  ont  été  étudiées  au  n"  268 
et  leurs  surfaces  adjointes  qui  sont  limitées  par  une  droite  et  par 
deux  plans. 

299.  Si  l'on  veut  que  la  surface  ait  un  secteur  infini,  il  y  aura 
une  infinité  de  solutions.  Il  suffira,  par  exemple,  de  prendre  pour 
les  entiers  n  et  /i'  des  valeurs  positives  dont  la  somme  soit  supé- 
rieure à  3.  Mais  on  peut,  avec  Riemann,  ne  considérer  que  les 
secteurs  infinis  ayant  une  forme  particulière,  et  semblables  à  un 
kélicoïde  ou  à  la  portion  de  l'aljsséide  comprise  entre  deux  plans 
méridiens.  Alors  il  faudra  que,  comme  cela  a  lieu  dans  l'hélicoïde 
à  plan  directeur,  la  somme  des  exposants  des  deux  intégrales  rc- 
gulières  relatives  au  point  considéré  soit  égale  à  —  i  ou  à  i ,  sui- 
vant que  la  valeur  correspondante  de  t  est  finie  ou  infinie.  Si 
nous  supposons  que  le  secteur  infini  correspond  à  la  valeur  ce  de  i, 
nous  trouverons,  en  exprimant  la  condition  précédente, 

ce  qui  donne 
Prenons 

nous  aurons,  d'après  les  formules  (i  i). 


Si  les  deux  autres  sommets  du  contour  doivent  être  à  distance 
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liaie,  on  aura  nécessairement 

|i  >  û,  V    >  0, 

On  dé(.lnit  de  là  et  des  équations,  précédeulcs 

et,  par  suite, 

SI  l'on  prend  !i^  —  i,  on  obtient  le  système  siiivaiir 


i  l'on  fait  h  =;  o,  on  trouve 


1-7  =  1-  |i, 


0  est  inutile  de  considérer  le  cas  oii  /*  ^  i ,  qui  se  ramène  an 
premier  par  l'échange  de  ï  et  de  i  —  t. 

Pour  le  premier  cas,  correspondant  aux  formules  {i3),  les  deux 
sommets  à  distance  finie  sont  de  seconde  espèce.  La  chaîne  se 
compose,  soit  d'un  plan  ei  de  deux  droites  qui  coupent  le  plan  et 
ne  se  coupent  pas,  soit  d'une  droite  et  de  deux  plans  qui  coupent 
la  droite. 

Dans  le  second  cas,  qui  correspond  aux  formules  (i4)  et  a  ctè 


,  le  contour  est  for 
L  autres, 
nfinité  de  surfaces  pa 


édo 


considéré  par  Riemann  (n°'  2t)2  el  261 
trois  droites  dont  l'une  coupe  les  deui 

Dans  l'un  et  l'autre  cas,  il  y  a  une  i 
par  un  contour  donné. 

En  donnant  d'autres  valeurs  aux  n 
dans  les  formules  (ii),  on  trouverait  d 

segment  déterminé  aura  deux  ou  trois  secteurs  infinis.  Mais  deux 
seulement  de  ces  secteurs  pourront  être  hélicoïdaux;  car,  si  les 
trois  l'étaient,  la  somme  des  exposants  des  six  intégrales  régulières 
relatives  aux  trois  points  critiques  devrait  être  égale  à  —  i ,  tandis 


ibres  entiers  qui  entrent 
très  cas  dans  lesquels  le 
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que  sa  valeur  est  i  dans  tous  les  cas.  Nous  retrouverons  plus  loin, 
el  par  d'autres  mélhodes,  la  surfaee  passant  par  trois  droites  et 
pour  laquelle  les  trois  segments  sont  hélicoïdaux. 

300.  Nous  allons  maintenant  noua  donner  a  priori  des  valeurs 
de  G{t)  et  H(î)  qui  permettront  de  résoudre  le  problème  proposé 
dans  un  cas  très  étendu. 

Prenons 


a  et  a.,  ^  désignant  des  consiantes  réelles,  A,  B  des  constantes 
quelconques.  Nous  supposerons  que  les  exposants  soient  liés  par 
les  relations 

(.0)  ^=.==1^^-,, 

par  lesquelles  on  exprime  simplement  que  la  valeur  co  attribuée  à 
/  n'est  une  valeur  critique  pour  aucune  des  deux  fonctions. 

Les' seuls  points  singuliers  des  intégrales  G  et  H  correspondent 
alors  aux  valeurs  de  (  telles  que  a  ;  et  pour  que,  dans  le  voisinage 
de  ces  points  singuliers,  G  et  H  soient  de  la  forme  {26)  (n"  291  ), 
il  faudra  que  l'on  ait 

(■7)  '^^=r 

l'entier  n  étant  pair  si  le  sommet  correspondant  du  contour  est 
de  première  espèce,  et  impair  dans  le  cas  contraire.  Les  relations 
(16)  nous  donnent  alors 


examinons  maintenant  quel  est  le  contour  de  lu  surface  obtenue. 
Le  calcul  de  t  nous  donne 

D'autre  part,  la  valeur  de  z  est  déterminée,  en  chaque  point  du 
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contour,  par  l'équation 

Supposons  que  les  constantes  A,  B  aient  été  clinisics  de  telle  twA- 
nière  que  le  produit  A=B^  soit  réel.  Il  est  évident  que  le  produit 

est,  on  réel,  ou  purement  imaginaire,  dans  cliacun  des  intervalles 
réels  séparés  parles  valeurs  singulières.  Soit  {«^««+1)  un  des  inlec- 
valles  pour  lesquels  ce  produit  est  réel;  alors,  ( -77)  étant  pure- 
ment imaginaire,  la  portion  correspondante  du  contour  sera  ii ne 
ligne  asymptolique;  d'autre  part,  -j-  étant  nulle  d'après  la  for- 
mule (20),  cette  ligne  asymptolique  sera  dans  un  plan  parallèle 
au  plan  des  xy  :  ces  deux  conditions  ne  peuvent  être  remplies 
que  par  une  droite  parallèle  au  plan  des  ccy.  Si,  au  contraire, 

nous  considérons  un  des  intervalles  pour  lesquels  AB  1  j  ('  —  «)' 
est  purement  imaginaire,  il  suffira  de  passer  à  la  surface  adjointe 
et  de  répéter  le  raisonnement  précédent;  la  portion  du  contour 
de  la  surface  adjointe  relative  à  l'intervalle  considéré  sera  une 
droite  parallèle  au  plan  des  xy.  Donc  (n"  285)  la  portion  corres- 
pondante du  contour  de  la  surface  proposée  sera  formée  par  une 
courbe  plane  située  dans  un  plan  parallèle  à  l'axe  des  s  et  que  la 
surface  coupera  normalement. 

On  obtient  donc  une  solution  du  problème  proposé  pour  le  cas 
où  le  contour  est  formé  par  des  droites,  en  nombre  quelconque, 
parallèles  à  un  plan  fixe  (P)  et  par  des  plans,  également  en 
nombre  quelconque,  perpendiculaires  au  /nêmeplan(P). ilserùit 
aisé  d'ailleurs  de  démontrer  que  cette  solution  est  la  plus  générale, 
au  moins  si  l'on  suppose  qu'à  l'intérieur,  ou  sur  le  contour  et  en 
dehors  des  sommets  du  segment  cherché,  ne  se  trouve  aucun  point 
où  le  plan  tangent  soit  parallèle  au  plan  (P)  ('). 


(')  Pour  établir  a  priori  la  forme  admise  déins  le  texte,  supposons  que  le 
plan  (P)  soit  horizontal  et  ait  été  pris  pour  plan  des  ar}-.  Alors,  sur  chaqae partie 
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301.  Nous  indiquerons  les  deux  applications  suivantes. 

Prenons  d'abord  tons  les  entiers  n  éganx  à  zéro,  sauf  deux 
auxquels  nous  atlribuerons  la  valeur  —  a,  pour  satisfaire  à  la  re- 
lation (i8);  et  supposons  que  les  valeurs  a  de  i  correspondantes 
à  ces  deux  derniers  exposants  soient  o  et  co  .  Les  valeurs  de  G  et 


i  rs  eelle  de  (  Cette  fonct  ou  a  des  j  les  qui 
le  du  conto  r  d  autre  part  s  le  plan  aUnent 
i  po  nt  s  t  e  \  1  nte  eur  du  segment  ou  sur  un 
t  nf  n  e  po  r  a  cune  aleu  ell  o  n  a^  naire 
o  r    pond  n         t       nia        lec      oou        na 


11' 


)e  mfme,  la  fonciion  -^  étant  nulle  sur  toutes  le*  droites  du  contour,  le  pro- 
:i  GH  demeurera  réel  quand  on  se  déplacera  sur  chacune  de  ses  droites.  La 
isidération  de  la  surface  adjointe  montre  que  GH  sera,  au  contraire,  purement 
iginaire  sur  chacune  des  lignes  de  courbure  planes  du  contour.  On  dédnit  de 
en  considérant  encore  la  fonction  — — ^- — ,  que  GH  sera  de  la  forme 


=B^n"-«>- 


Les  deux  formules  précédentes  donnent  bien   les  valeurs  de  G  et  do  H  admises 
dans  le  texte. 

Si  l'on  veut  faire  intervenir  des  points  oCi  le  plan  tangent  soit  horiîontal  et 
situés  soit  à  l'intérieur,  soit  sur  le  contour  du  segment,  il  snflira  d'adjoindre-  à  une 
des  deux  intégrales  G,  H  des  facteurs  tels  que 

((-»)■', 

où  ù  sera  ri'A,  et 

(I-c)--((-c,)-, 

oii  c  et  c,  seront  des  quantités  imaginaires  conjuguées. 
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de  H  prendront  alors  la  forme  suivante 

j  0(0  =Aï'^JJ(ï  ■-«)«, 

Si  le  produit  AB  est  réel  et  si  les  exposants  a.  sont  tous  infé- 
rieurs en  valeur  absolue  à  -j  tous  les  sommets  correspondants  aux 
valeurs  finies  de  (  seront  à  distance  finie,  tandis  qu'il  y  aura  deux 
secteurs  infinis  correspondants  aux  valeurs  o,  co  de  t.  Nous  dé- 
terminons ainsi  le  segment  (M)  de  surface  minima  compris  entre 
une  ligne  brisée  plane  composée  d'un  nombre  quelconque  de 
côtés  et  une  droite  qui  est  parallèle  au  plan  de  la  ligne 
brisée. 


On  trouve 

z  =  M.j''j.iAB~  =^!l\aiABlos(. 

Comme  on  a 

\oSl  =  logp^io, 

p  dcsig'nant  le  . 
entrée  et  tz,  on 
prendre 

module  et  »  l'argument  de  t  qui  demeure  compris 
voit  que  5  varie  entre  o  et  ~  a  ABti.  On  devra  donc 

3  étant  la  distance  de  la  droite  au  plan  de  la  ligne  brisée.  Les  con- 
stantes qui  demeurent  arbitraires  se  détermineront  par  la  condi- 
tion que  les  côtés  de  la  ligne  brisée  aient  des  longueurs  données. 
Cet  exemple  comprend  comme  cas  particulier  un  de  ceux  qui 
ont  été  traités  par  Riemann;  il  suffit  de  supposer  que  la  ligne 
brisée  se  réduit  aux  deux  côtés  d'un  angle  pour  retrouver  le 
second  des  problèmes  signalés  au  n°  262. 


302.  On  peut  traiter  de  la  même  manière  le  problème  de  Ger- 
gonne  (n"  263)  et  déterminer  complètement  la  surface  minima  qui, 
passant  par  deux  diagonales  opposées  d'un  parallélépipède  droit, 
coupe  à  angle  droit  deux  faces  latérales  opposées  de  ce  parallélé- 
pipède. Pour  plus  de  simplicité,  nous  supposerons  le  parallélépi- 
pède rectangle  {Jig-  ai). 
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On  peut  toujours  admettre  que  les  sommets  a,  b,  c,  d  du  eon- 
toor  correspondent  à  des  valeurs  de  (  que  nous  désignerons  par 


a  étant  plus  petit  que  b.  De  cette  manière,  les  courbes  planes  bc 
et  da  du  contour  correspondront  aux  deux  intervalles  ( —  a,  +  a) 
et(i,  «,  ~b). 


On  doit 


avec  les  conditions 

(3.3)  ,,+  p,=  ?i',  ^,li  =  -,\, 

les  entiers  /*£  étant  impairs,  puisque  tous  les  sommets  du  contour 
sont  de  seconde  espèce.  D'ailleurs,  comme  tous  les  sommets  soni 
à  distance  finie,  nous  devons  avoir 


et,  pai'  conséquent,  en  ajoutant, 

M,-  >  -  a. 

Les  quantités    ni  doivent   être  supérieures  à  — ''.;    comme    leur 
somme  est  —  4^  on  a  nécessairement 

et  les  conditions  {a3)  se  ramènent  à  ia  forme 

(sS)  ,,-t-p,^_  i. 

Si  l'on  tient  compte  des  inégalités  (s4)i  on  voit  que  -J-i  ut  [i, 
doivent  être  compris  entre  o  et  —  -  ■  Par  suite,  la  diflerence  œ,-  —  'pi 
sera  inférieure  en  valeur  absolue  à  -  - 

Or  («(  —  ^,)t:  mesure,  au  signe  près,  l'un  des  angles  formés  par 
les  deux  grands  cercles  qui  servent  do  représentation  sphérique 
aux  deux  portions  du  contour  se  coupant  au  sommet  {i)\  si  l'on 
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désigne  par  a-  l'angle  do  la   diagonale   ab  avec  le    côté  ad'  An 
[jarallélépipèile,  ces  deux  cercles  font  enire  cu^  les  angles 

'J.T.,        (l-'^)7t. 

Comme  (a,  —  p,)^^  est  inférieur  à  -,  11  faudra  iirondrc 

celte  équation,  joiolc  à  la  formule  (aâ),  donne  les  deux  sjstèmes 
de  valeurs 


pour  0.1  el  (3,-.  On  poiirrait  faire  dilférentes  combinaisons  de 
deux  systèmes;  mais,  pour  obtenir  celte  qui  correspond  î 
Jlg.  31,  nous  remarquerons  que  l'on  a  ici 

Or,  si  l'on  se  reporte  à  la  tîgure,  on  voit  qu'on  prenant  un  i 
déterminé  pour  la  normale,  on  a 


il  faut  donc  prendre 

«,>[),,  (!.,<%,  ■J.^<h'  =-^>K 

ce  qui  détermine  complètement  les  exposants  et  donni 


kia^-f') 

i  ■(»'-i.) 

«{<!>- t'f 

*S{b'-,')- 

A/f- 

'Y 

-b[:i^ 

V  ■ 
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Si  l'on  suppose  que  le  plan  des  xz  ait  été  pris  parallèle  à  la 
l'ace  ba'cd'  du  parallélépidède,  «  doit  être  réelle  dans  l'intervalle 
( —  a,  -ha);  il  faudra  donc  cfue  =  soit  réel.  On  peut  d'ailleurs 
déterminer  ce  rapport  par  différents  moyens. 

Par  exemple,  on  pourra  exprimer  que  l'accroissement  de  x  est 
le  même  en  valeur  absolue  quand  on  passe  du  sommet  b  au 
sommet  c,  ou  du  sommet  d  au  sommet  a.  En  se  reportant  aux 
équations  (3)  [p.  4^^]  q'ii  définissent  la  surface,  on  est  ainsi  con- 
duit à  récjuation 

■if    (Gî— Hî)f/;  =  a  r    {G''~U^)d!, 
Effectuons  dans  le  second  membre  la  substitution 


Un  calcul  facile  donnera 
et  l'équation  prendra  !a  fonne 

r<--"-'"-x'is(i)---^(r«']* 


Tous  les  éléments   de  l'intégrale    élanl  positifs,  il  faudra  que 
l'on  ail 


On  prendra  donc,  pour  satisfaire  à  cette  équation, 
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et  les  valeurs  définitives  de  (J{/:),  H(()  seront 

M  sera  une  constante  récWe  :  on  le  reconnaît  immédiatement  en 
exprimant  que  -^--  est  nulle  pour  chaqne  point  de  !a  droite  ab. 

Le  rapport  -  se  déterminera  par  la  condition  que  le  parallélé- 
pipède à  l'intérieur  duquel  se  trouve  le  segment  déterminé  (M)  soit 
semblable  au  parallélépipède  donné.  Dans  le  cas  où  la  base  est 
carrée,  il  faudra  faire  a  =  -  ('). 

303.  Nous  venons  de  montrer,  par  l'étude  de  deux  problèmes 
particuliers,  le  parti  que  l'on  peut  tirer  de  la  forme  générale  des 
valeurs  de  G(ï)etH((),  donnée  au  n°  300.  En  continuant  l'appli- 
cation de  la  méthode  synthétique  qui  a  réussi  dans  les  exemples 
précédents,  nous  allons  étudier  deux  formes  noiivelles  des  mêmes 
intégrales,  qui  dépendent  des  fonctions  elliptiques  et  noiis  donne- 
ront une  solution  élégante  de  l'un  des  problèmes  étudiés  par 
Uiemann. 

(j{t)  et  §(t)  désignant  les  valeurs  nouvelles  des  fonctions  G 
et  fl,  prenons 

l  ?(0  =  A_[jH-(;-«)U"e-?(^~6), 

(3o)  ' 

(/3(0=BfjH^'(ï-«)£Je-P'(i-i). 


(')  Si  l'on  clierche  la  valeur  de  la  fonction  S{u)  de  M.  Weici 
la  surface  que  nous  venons   de  déterminer,   on   est  conduit  à   i 


V(._J)(.-J) 


Pourlecubo,  onaat=,  et  l'on  retrouve  la  forme  de  J(u)  donnée  pyr  M.  Sclm 
4 
dans  le  Mémoire  que  nous  avons  cité  (n°  Wi). 
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Dans  ces  formules,  A  et  B  désignent  deux  constantes  quelconques; 
«,  b,  OL,  p,  a',  p'  sont  des  constantes  réelles,  el  le  nombre  des 
constantes  a  n'est  pas  nécessairement  égal  à  celui  des  constantes 
b;  enfin  les  symboles  H  et  ©  désignent  les  transcendantes  de 
Jaeobi,  le  module  k  étant  supposé  réel  et  plus  petit  que  l'unité. 
En  répétant  les  raisonnements  indiqués  dans  les  numéros  précé- 
dents, nous  reconnaissons  immédiatement  que,  si  l'on  donne  à  t 
des  valeurs  réelles  quelconques,  le  contour  de  la  surface  corres- 
pondant à  ces  valeurs  réelles  de  t  se  composera  de  droites  paral- 
lèles au  plan  des  xy  ou  de  courbes  situées  dans  des  plans  coiipant 
la  surface  à  angle  droit  et  parallèles  à  l'axe  des  s  ;  il  suffira,  pour 
cela,  que  le  produit  A^B-  soit  réel  el  que  les  exposants  satisfassent 
aux  relations 


oii  n  désignera  toujours  un  nombre  entier.  Mais  ici  se  présente 
une  circonstance  tout  à  fait  exceptionnelle  ;  si  l'on  change  (  en 
t  -\~  i'K',  les  formules  bien  connues 


montrent  immédiatement  que  t,'(i)  et  /){i)  ne  changeront  pas  de 
forme  pourvu  que  les  exposants  soient  liés  par  les  relations 

(3i)  Sï  — Sp^o,         Sa'^S^'  =  o, 

que  nous  supposerons  vérifiées.  Alors  toutes  les  fonctions  H  se 
changeront  en  fonctions  9,  et  réciproquement;  on  aura 

j  g(i  +  iK')  =  A.«'""'"^'^'T|e=(i-«)fJn-?(i-S), 

S(l+.-K')  =  B«"'^""^''''f|*"'<'^'"'II""'''<'^'' 
Par  conséquent,  si  l'on  a 

el  si  1.  somme 

2„(,h-.')_s6(Ph-P') 
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est  un  multiple  de  K,  il  y  aiira  sur  la  surface  un  second  contour 
tout  semblable  au  premier,  qui  correspondra  aux  valeurs  de  t  dont 
la  partie  réelle  est  quelconque,  mais  dont  la  partie  imaginaire  est 
iK'.  Par  suite,  la  portion  de  la  surface  qui  contient  tous  les  points 
pour  lesquels  la  partie  imaginaire  est  comprise  enti-e  o  et  iK' 
formera  une  espèce  de  bande,  limitée  par  deux  contours  dis- 
tincts, de  la  nature  de  ceux  que  nous  avons  étudiés,  c'est-à-dire 
formés  soit  de  droites,  soit  de  plans  que  la  surface  coupera 
normalement,  les  droites  étant,  toutes,  parallèles  au  pbn  des  xy  et 
les  plans  tous  parallèles  à  l'axe  des  z. 

Pour  nous  borner  au  cas  le  plus  simple  et  le  plus  intéressant, 
nous  supposerons  que  les  exposants  soient  liés  par  les  relations 

(33)  ^'  +  ^  =  0,         p'  +  Mo- 

Alors,  si  le  produit  AB  est  réel  et  si  les  exposants  a,  p  sont  tous 
inférieurs  en  valeur  absolue  à  ^,  la  bande  de  surface  déjà  définie 
sera  limitée  par  deux  lignes  brisées  situées  dans  deux  plans  paral- 
lèles au  plan  des  xy.  Les  sommets  de  l'un  des  contours  correspon- 
dront aux  valeurs 

de  (  et  il  CCS  valeurs  augmentées  de  multiples  de  aK;  ceux  du  se- 
&i  -l-iK',      b.^-iK',      .... 

et  à  ces  valeurs  augmentées  ci;alement  de  multiples  quelconques 
de  2K. 

La  valeur  de  =,  donnée  par  la  dernière  des  formules  (3)  [p.  4^4]' 
devient  ici 

(34)  !^  =  ■'R.J'-iiÀBdt^  y.\BSii'!. 
Si  donc  on  pose 

(35)  '.ABK'=-o, 

le  segment  de  surface  sera  tout  entier  compris  entre  le  plan  des 
xy  et  le  pian 

La  périodiciLé  des  fonctions  B  et  M  entraîne  d'ailleurs  certaines 
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propriétés  de  la  surface;  si,  dans  les  expressions  de  (j  et  de  y,  on 

change  (  en  i  4-  2K,  un  calcul  facile  donne 

Ces  formules  définissent  un  déplacement  parallèle  à  l'axe  des  z. 
Si  donc  on  considère  seulement  le  segment  (M)  de  la  surface  qui 
correspond  aux  valeurs  de  t  représentées  par  des  points  à  l'inté- 
rieur du  parallélogramme  (2K,  iK')  des  demi-périodes,  il  suffira, 
pour  obtenir  toutes  les  autres  parties  de  la  surface,  de  faire  tourner 
le  segment  (M)  d'angles  égatix  aux  multiples  de  sitSa  autour  d'un 
axe  convenablement  choisi,  parallèle  à  l'axe  des  s.  Nous  allons 
clierclier  la  condition  pour  que  le  segment  (M)  forme  une  surface 
annulaire  fermée,  ([ui  sera  alors  nécessairement  limitée  par  deux 
polygones  fermés,  et  dont  chaque  point  correspondra  ainsi  à  une 
infinité  de  valeurs  de  t  qui  seront  égales,  à  des  multiples  près  de 
2K. 

Pour  qu'il  en  soit  ainsi,  il  faut  évidemment  que  les  valeurs  de 
()'^{t),  ^^{t)  soient  périodiques,  ce  qui  aura  toujours  lieu  d'après 
les  équations  (36),  si  l'on  a  l'unique  relation 

(37)  ï;^  =  n, 

!V  désignant  un  nombre  entier.  La  première  des  équations  (3i) 
nous  donne  alors  la  relation 


à  laquelle  devront  satisfaire  les  exposants  [i. 

Considérons  maintenant  une  section  plane  quelconque  dont  le 
plan  soit  parallèle  an  plan  des  œy.  Elle  correspond,  d'après  la 
formule  (34),  à  une  valeur  de  ( 

((  -H  //(, 

dont  la  partie  imaginaire  est  constante.  Pour  que  cette  courbe  soit 
fermée,  il  faudra,  comme  le  montrent  les  formules  qui  détermi- 
nent la  surface,  que  les  deux  intégrales 
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APPLICATIONS    DIVERSES    DE    LA    MÉTHODE    PRECEDENTE. 

Hoienl  nulles  toutes  les  deux.  Il  suffit  .d'intégrer  le  long  d'un 
tangle  pour  reconnaître  que  ces  deux  intégrales  seront  nulles 
toutes  les.  valeurs  de  h,  si  elles  le  sont  pour  A  =  o. 

En  résumé,  si  les  trois  conditions  suivantes  sont  vérifiées, 


(38) 


la  surface  minima  déterminée  sera  un  segment  annulaire  (M),  à 
connexion  double,  compris  entre  deux  plans  parallèles  dont  la  dis- 
tance est  S  et  limité  par  deux  polygones  fermés  quelconques  situés 
dans  ces  plans.  Ces  deux  polygones,  qui  n'ont  pas  nécessairement 
le  même  nombre  de  côtés,  seront,  l'un  et  l'autre,  de  l'espèce  N; 
c'esl-à-dire  qu'un  point  mobile  ne  pourra  revenir  au  point  de 
départ  après  les  avoir  entièrement  parcourus  qu'après  avoir  fait 
N  tours  complets.  On  reconnaît  aisément  que  le  nombre  de  con- 
stantes arbiti'aires  contenu  dans  la  solution  est  précisément  égal 
à  celui  des  arbitraires  qui  sont  nécessaires  pour  la  détermination 
complète  du  contour. 

Cet  exemple  est  le  dernier  de  ceux  qui  ont  été  traités  par  Rie- 
mann  (n"  262).  On  peut  l'étudier  d'une  manière  directe  en  sui- 
vant la  méthode  indiquée  plus  haut,  dans  la  Note  du  n"  300  ('). 

304.  Nous  développerons  maintenant  une  remarque  générale 
qui  nous  paraît  de  nature  à  faire  mieux  comprendre  le  caractère 
propre  des  solutions  précédentes.  Soit 

dH        de 

(39)  SF-^^^^5«=-=o 

l'équation  linéaire  dont  deux  solutions  connues,  G  et  H,  doivent 
être  substituées  dans  les  formules  qui  déterminent  la  surface. 
Substituons  à  la  fonction  0  la  fonction  plus  générale  &,,  liée  à  6 
par  la  relation 

(io)  ..  =  ,/!>  (S*  s»); 


(')  Riemanu  avait  seulement  indiqué  que  le  problème  pouvait  être  résolu; 
les  développements  si  intéressants  donnés  sur  ce  sujet  dans  les  CEnvres  compléti 
du  grand  géomètre  <  p.  4iS  et  suiv.  )  sont  Tteuvre  de  M.  H.  Wcber, 
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R  et,  S  éUiit  des  fondions  de  l  qui  seront  réelles  pour  les  valeurs 
réelles  de  /,  et  que,  pour  plus  de  simplicité,  nous  supposerons 
uniformes  dans  toule  l'élendue  du  plan.  Siibslituons  au  segment 
(M)  de  surface  minima  déterminé  par  les  deux  solutions  G  et  H 
le  segment  (M,  )  qui  serait  défini  par  les  nouvelles  fonctions 

(iO  G,  =  /E(f^SG),  H.=v/ri($+SG,): 

nous  allons  voir  que  ce  segment  (Mj)  et  le  segment  (M)  sont 
limités  l'un  et  l'autre  par  des  contours  qui  ne  sont  pas  nécessaire- 
ment superposables,  mais  qui  sont  au  moins  de  même  espèce. 

Soit,  pour  fixer  les  idées,  (d)  une  droite  du  contour  de  (M), 
qui  correspond  à  un  intervalle  réel  (a^,  a/,+t)  dans  lequel  varie  t. 
Si  l'on  amène  l'axe  des  y  à  être  parallèle  à  la  droite  (d),  il  faudra 
effectuer  sur  G  et  H  une  certaine  substitution  linéaire  dont  la 
forme  a  été  donnée  au  n"  282;  il  faudra  aussi  soumettre  G,  et  H, 
à  la  même  substitution  linéaire,  ou  à  une  substitution  dont  les 
quatre  coefficients  auraient  leur  signe  changé.  Si  donc  on  désigne 


par  ( 


,  h,   les  nouvelles  valeurs  de  G,  H,  G(,  II,,  il  s 


la  forme  linéaire  des  relations  (^i)  que  l'on  aura 

s  désignant  toujours  l'uoité  positive  ou  négative. 

Cela  posé,  donnons  à  ï  la  valeur  réelle,  comprise  entre  a/,  et 
rt*+i,  qui  convient  à  un  point  delà  droite  (d);  g  et  A  seront  toutes 
les  deux,  réelles  ou  toutes  les  deux  purement  imaginaires  (n"  287), 
Puisque,  par  livpothèse,  R  et  S  sont  des  fonctions  réelles  pour 
toutes  les  valeurs  réelles  de  (,  g,  et  /(,  seront,  somme  g  et  h, 
loutes  les  deux  réelles  ou  toutes  les  deux  piirement  imaginaires. 
Par  suite,  la  portion  du  contour  de  (M,)  qui  correspond  à  l'inter- 
valle {a/,,  flft+i)  sera  aussi  une  droite  (d,),  parallèle  à  la  droite  (d). 
La  démonstration  se  ferait  de  la  même  manière  si  la  portion  con- 
sidérée du  contour  de  (M)  était  située  dans  un  plan  (P)  normal  à 
la  surface  :  la  portion  correspondante  du  contoiir  de  (M,)  serait 
dans  un  plan  (P,  )  parallèle  à  (P)  et  normal  à  (M,  )  ;  on  le  recon- 
naît d'ailleiirs  presque  immédiatement  en  passant  aux  surfaces  ad- 
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jointes  de  (M)  et  de  (M,).  La  proposition  que  nous  avions  en  vue 
est  donc  établie  dans  toute  sa  généralité. 

Les  fonetions  R  et  S  pourront  s'annuler,  avoir  des  pôles  ou  des 
points  singuliers  essentiels.  Il  en  résultera,  pour  le  segment  (M,), 
des  singularités,  on  des  points  de  ramiiication,  ou  des  nappes 
infinies;  certains  sommets  dn  contour  pourront  être  rejetés  à 
l'infini,  ou  ramenés  à  distance  finie  ;  il  pourra  y  avoir  des  station- 
nements ou  des  rebroussements  sur  certaines  parties  du  contour. 
Nous  n'insisterons  pas  sur  foute  cette  discussion.  Le  point  essen- 
tiel que  nous  avons  voulu  mettre  en  évidence,  et  qui  est  important 
pour  la  théorie  générale  des  équations  aux  dérivées  partielles,  est 
le  suivant  :  on  peut  trouver  une  infinité  de  surfaces  minima,  dé- 
pendant d'un  nombre  limité  ou  illimité  d'arbitraires,  qui  contien- 
dront toutes  un  contour  de  nature  donnée;  en  sorte  que  la  condi- 
tion, pour  une  telle  surface,  de  contenir  un  contour  donné  ne  la 
détermine  pour  ainsi  dire  pas  et  ne  permet  pas,  en  particulier, 
de  fixer  la  valeur  ou  la  forme  des  fonctions  arbitraires  qui  entrent 
dans  son  intégrale.  Le  problème  est  susceptible  d'une  solution 
précise  et  déterminée  dans  le  cas  seulement  où  l'on  ajoute  les  con- 
ditions de  continuité  indiquées  dans  tous  les  exemples  précédents. 

30o.  M.  J.-A.  Serre t,  dans  un  article  inséré  au  t.  XL  des  Comptes 
rendus  ('),  a  montré  qu'il  existe  une  infinité  de  surfaces  minima 
passant  par  deux  droites,  et  que  ces  surfaces  contiennent  dans 
leur  équation  une  fonction  arbitraire.  On  obtiendra  toutes  ces 
surfaces  en  appliquant  les  remarques  précédentes  au  problème 
particulier  du  n"  267.  Les  héllcoïdes  obtenus  dans  cet  article  cor- 
respondent à  des  valeurs  de  H  et  de  G  qui  sont  de  la  forme  sui- 
vante 

G  =  /'",         H  =  (-!-'"; 

si  on  porte  ces  valeurs  dans  les  formules  (4o),  on  aura 

G,  =  t'"  /R  (s  +  y  ) ,         H.  =  ;-"—  v/k(s  -  i-±^^ 


(')  J.-A  Seuret,  Sui  la  moindre  surface  comprise  enti-e  des  lignes  droites 
données,  non  situées  dans  le  même  plan  (^Comptes  rendus,  t.  XL,  p.  1078  ;  i855  ). 

La  même  question  a  aussi  été  traitée  par  M.  O.  Bonnet  dans  le  Mémoire  déjii 
cité  Sur  l  emploi  d'un  nouveau  système  de  variables,  etc.  (  voli-  Journal  de 
Liouville,  a' série,  t   V   p    j4S). 

D.— I.  2-1 
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ou,  plus  simplement, 

Gi  =  i"',/V,        11,^  (-'-"'Qi/J% 
P  cl  Q  étanl  dos  fonctions  réelles  jiour  les  valeurs  réelles  de  (. 

306.  Supposons  encore  que,  rt,,  a-,,  -  -  -,  «j  étant  les  valeurs  de 
t  relatives  aux  points  singuliers,  on  prenne  dans  les  formules  {4o) 


(4'i) 


^W}' -'"•'" 


tous  les  nombres  /(*  étant  entiers  et  ayant  leur  somme  nulle.  On 
obtiendra  la  surface  défiuie  par  les  équations 


I  s  =  Jl  fiiG\mdt. 


Le  segmeat  de  cette  surface  qui  correspond  aux  \aleurs  de  i^ 
dont  la  partie  imaginaire  est  positive  est  limité  par  un  contour 
dont  tous  les  éléments  sont  parallèles  à  ceux  du  contour  qui 
limite  la  surface  primitive.  Ce  segment  n'offre  d'ailleurs  aucune 
singularité;  certains  sommets  seulement  pourront  être  rejetés  à 
l'infini;   d'autres  ramenés  à  dislance  finie. 

Si  l'on  prenait  pour  R  une  fonction  réelle  quelconque,  on  intro- 
duirait nécessairement  des  singularités;  mais  elles  jiourraicnt  être 
toutes  à  une  dislance  finie  du  contour. 

307,  Nous  appliquerons  encore  les  remarques  précédentes  aux 
différentes  solutions   du  problème  que  nous  avons  obtenues  au 
11°  297  par  l'emploi  de  l'équalion  de  Gauss.  Nous  avons  vu  que,  si 
l'on  pose 
(44)  (i--i~"(i-/)~F, 

F  désignant  une  solution  particulière  de  l'équation  de  Gauss,  les 
deux  valeurs  G  et  H  de  6  déterminées  par  les  formules  (^)  défi- 
nissent une  surface  minima  contenant  trois  droites  dont  les  anales 
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sont  cjuelconques.  Substituons  à  9  la  fonction 

»,-,«■ -<)|>(<)5  +  Q(i)«, 

OùP(î)et  Q(()  désignent  des  polynômes  réels,  de  degrés  m  —  i  el 
m  respectivement,  n'ajanlaocnn  facteur  commun.  Les  deux  va- 
leurs G,,  Hi  de  6|,  obtenues  en  substituant  successivement  G  el 
H  à  6,  définiront  une  surface  minima  contenant  trois  droites  et 
ne  présentant,  en  dehors  des  sommets  qui  correspondent  aux 
valeurs  o,  i,  =o,  que  des  points  de  ramification;  car  les  intégrales 
G)  et  H)  sont  partout  finies  et  continues  et  elles  ne  s'annulent 

jamais  simultanément  en  dehors  de  ces  sommets.  Etudions  le  cas 

e  plus  simple,  celui  où  l'on  a 

45)  ,),  =  cUi-0§  ■■■[«;-:-/■((-')]"> 

les  constantes  «,   b^    c   étant  toutes  réelles   ou   toutes    purement 
maginaires. 
Alors  les  exposants  des  sis.  intégrales  régulières  do  l'équation  en 

'our  ie  point  i -- —  >  —r^ 1-  -(  —  a  —  f!  ; 

Si  donc  ou  pose 


n,  n',  //'seront  des  nombres  entiers,  pairs  ou  impairs  suivant  que 
le  sommet  correspondant  sera  de  première  ou  de  seconde  espèce. 


C)  Pour  certaines  relations  entre  a,  b,  c,  il  csi  clair  que  quelques-uns  de  ces 
exposants  pourraient  s'élever.  Par  exemple,  si  la  constante  6  est  nulle,  le  premier 
exposant  relatif  au  poinL  o  est  augmenté  iVune  unité;  el  k  somme  des  esposanls 


y  Google 


et  l'atJditioa  des  trois  équations  précédentes  nous  donnera 

Si  les  doux  premiers  sonimels  sont  à  distance  finie,  les  sommes 

-  ^  I  et  " 1   des  exposants  pour  ces  deux  points  devront  être 

supérieures  à  — ^  i ,  On  aura  donc 

el,  par  conscf|uent, 

Le  troisième  sommet  sera  donc  à  l'infini,  et  la  surface  aura  un 
secteur  infini,  de  forme  plus  ou  moins  compliquée.  Nous  laisserons 
de  côlé  l'examen  de  toutes  ces  lijpoihèses  et  nous  remarquerons 
seulement  que  la  surface  peut  avoir  trois  secteurs  infinis  logaritli- 


(iiques;  ce  qui  aura 


lieu  si  l'on  prend 


Les  trois  sommets  sont  alors  de  même  espèce  et  l'on  olnicnt  une 
surface  minima  passant  par  trois  droites  dont  aucune  ne  rencontre 
les  deux  autres.  On.  a 

et  l'on  détermine  les  valeurs  de  Gt  et  de  H,  qui  font  connaître  la 
surface  en  substituant  à  la  place  de  9,  dans  la  formule  (45),  les 
deux  valeurs  de  G  et  de  H  définies  par  les  équations  (7),  Il  faudra, 
dans  ces  équations,  remplacer  |a  et  v  par  les  valeurs  précédentes 
et  prendre  pour  la  valeur  de  K^  une  constante  réelle  quelconque. 
Il  est  inutile  en  effet  de  conserver  à  K^  une  valeur  arbitraire  puis- 
qu'elle vient  s'adjoindre  comme  facteur  aux  constantes  a,  b,  c,  qui 
entrent  dans  l'expression  de  6) .  Si  l'on  prend,  par  exemple, 

—  C 
(46)  K^=--^-_-, 
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la  formule  (9)  nous  donnera 
(47)  GH'-HG'  = 


(2(1- 


noiis  allons  faire  Tisage  de  cette  relalion. 

Les  fondions  G,  et  H,  que  nous  venons  d'obtenir,  et  qui  déter- 
minent la  surface,  dépendent  de  sis  constantes  arbitraires  «,  b,  c, 
a,  p,  y.  Il  est  aisé  de  reconnaître  que  la  forme  du  système  formé 
par  trois  droites  dépend  également  de  six  constantes  :  si  l'on  se 
donne,  par  exemple,  les  angles  de  ces  droites  et  leurs  pins  courtes 
disiaoces,  on  pourra  d'abord  construire  le  système  formé  par  les 
deux  premières;  et,  pour  déterminer  la  troisième,  il  suffira  de 
mener  à  deux  cylindres  de  révolution  a^ant  pour  axes  ces  deux 
droites  une  tangente  commune,  parallèle  à  une  droite  donnée.  Il 
semble  donc  que  la  surface  déterminée  dans  la  solution  précédente 
pourra  contenir  trois  droites  quelconques  :  on  peut  mettre  ce 
point  essentiel  hors  de  doute  en  employant  la  méthode  suivante, 
qui  a  été  donnée  par  Riemano. 

308.  Nous  allons  d'abord  compléter  les  remarques  générales 
présentées  au  n"  292,  en  les  étendant  au  cas  où  un  secteur  hélicoï- 
dal infini  correspond  aux  valeurs  de  t  infiniment  voisines  d'une 
valeur  singulière,  que  nous  supposea'ons,  pour  fixer  les  idées,  égale 
à  zéro.  Alors  les  deux  intégrales  régulières  G  el  H,  considérées  au 
n"  291,  auront  la  somme  de  leurs  exposants  ég^ale  à  —  r  ;  et  l'on 
pourra  poser 

(48) 


\  G----  Al 


En  substituant  ces  valeurs  de  C  et  de  H  dans  l'expression  de  t, 


(î)" 


réelles  de  t,  on  voit  que  le  produit  AB  sera  nécess 

Les  coordonnées  a;,  y,  z  d'un  point  de  la  surface  s'obtiennent 
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cil  substituant  dans  les  formules  (3)  (n"  281)  les  valeun 
dentés  de  II  et  de  G.  On  trouve  un  résultat  de  la  forme 

8,  9',   0"  étanl  des  séries  qui  s'annulent  pouu  ^ —-:  o. 

En  l'éduisant  les  valeurs  de:ret  dey  à  leurs  termes  pn'i 


-~iy 


-— ^  A^;-' 


Lorsque  le  point  variable  (  décrira,  dans  la  partie  supérieure 
du  plan,  im  demi-cercle  infiniment  petit  autour  de  l'origine,  x 
et  y  seront  très  grands  et  l'argument  de  x  -\-  iy  augmentera  de 
hii.  Gomme  on  passe  ainsi  de  l'une  des  droites  du  contour  à  la 
suivante,  on  voit  que  l'angle  du  secteur  infini  sera  égal  en  valeur 
absolue  à  Jn:. 

D'outre  part,  la  valeur  de  z,  réduite  à  son  premier  tei-nm 

■îAis^'ilno-^ 

ou  au  produit  de  AU  par  l'argument  de  t  pris  en  signe  contraire, 
variera  entre  o  et  —  aAlîiî.  Si  3  désigne  la  plus  courte  distance  des 
deux  droites  qui  limitent  le  contour  infini,  ou  aura  donc 

i^l)  S  =  -:iAIÎTT. 

Le  développement  de  l'invariant  f-j-j    sera  donc  de  la  forme 


et   son  premier  terme  s'exprimera  complètement  au  moyen   des 
éléments  géométriques  3  et  h.  Ge  résultat,  dû  à  Riemann,  est  très 
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essentiel  et  nous  allons  en  faire  l'application.  Remarquons  seu- 
lement que,  si  le  secteur  infini  correspond  à  une  valeur  infinie 
de  t,  il  suffira  de  changer  t  en  -  diins  la  formule  précédente,  ce 
qui  donnera 


(M) 


ÏP 


309.  Appliquons  à  l'exemple  que  nous  éludions  ces  remarques 
générales.  Les  angles  des  trois  secteurs  hélicoïdaux  sont  ici 

D'antre  part,  on  a  généralemenl 

(S)'— ■<■'.«;-«.■■<'■ 

et  un  calcul  facile  donne  ici 

(">    (S)'= "■(««■- ™' 

\,  B,  C  ayant  les  valeurs  suivantes  : 

(=6,  h.(..^l)'-'-if. 

s;  l'on  remplace  HC'-GII'  par  sa  valeur  d 
mule  (47)1  on  ^ 


m^ 


Pour  i  :=  o,   on  doit  trouver,  en  développant  suivant  les  pui 
sances  croissantes  de  t, 


\dt)  ^    7t    ( 
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0  désIgnarU  la  plus    courte  dislance  des  deux;  droites  qui  limitent 
le  secteur. 

On  aura  donc,   en  prenant  le  premier  terme  de  ee  développe- 
ment dans  la  formule  (5-), 

La  considération  des  deux  autres  points  donnerait  de  mémo 

S'  et  S"  étant  les  plus  courtes  distances  des  droites  qui  correspon- 
dent aux  secteurs  I  et  QO. 

On  peut  donc  considérer  A,  E,  C  comme  connues,  et  il  reste  à 
déduire  des  formules  (56)  les  expressions  de  b,  a,  c. 

310.   Ecrivons  ces  équations  sous  !a  forme 


s,  t',  s"  désignant  l'unitc  positive  ou  négaûve  ;  l'élimination  de  a 
et  de  b  conduit  à  l'équation  irraEionneîle 


(6o) 


i-^i/'^-^-^V^--r--V^ 


qui  déterminera  c. 

Si  l'on  chassait  les  radicaux,  on  trouverait  une  équation  du 
quatrième  ordre  par  rapport  à  c-.  Nous  discuterons  cette  équa- 
tion seulement  dans  le  cas  où  /,  m,  n  sont  inférieurs  à  i,  c'est- 
à-dire  oii  les  trois  secteurs  hélicoïdaux  ont  des  angles  moindres 
que  7t.  Alors  si,  par  un  point  de  l'espace,  on  mène  des  parallèles 
aux  trois  droites  en  attribuant  à  ces  parallèles  un  sens  conve- 
nable, l-K,  mii,  ht:  seront  les  suppléments  des  angles  formés  par  ces 
trois  parallèles. 

Ir.,  miz,  nr.  étant  les  angles  d'un   triangle  sphérique,   on  aies 
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illégalités 

((il)  !   ,-l-,u--   l  -n>o,         i-l-  m^n<o. 

Par  siiUc,  si,  dans  l'équation  (fio),  on  fait  d'abord 


et  si  l'on  substitue  à  la  place  de  c^  les  deux  valeurs  co  eto,  le  pre- 
mier membre  sera  cerlainement  négatif  pour  c  =co;  mais,  pour 
c  =  o,  il  aura  un  signe  qui  dépendra  entièrement  de  celui  du 
facteur  s.  On  peut  donc  choisir  s  de  telle  manière  que  les  résul- 
tats des  deux  substitutions  précédenies  soient  de  signes  contraires, 
ce  qui  met  en  évidence  une  première  racine  au  moins  de  l'équation 
en  c^. 

Si  l'on  fait  maintenant,  soit 


on  trouvera  encore  deux  autres  équations  irrationnelles,  qui 
auront  chacune  au  moins  une  racine  réelle;  ce  qui  donne,  en  tout, 
trois  racines  réelles  de  l'équation  en  c^,  convenant  chacune  à  une 
forme  connue  de  l'équation  irrationnelle  (60). 

Pour  séparer  la  quatrième  racine,  changeons  c  en  c'i;  l'équa- 
tion {60)  prend  alors  la  forme 


Adoptons  la  combir 


■v'9=^W^-W^ 


en  supposant  que  j„  désigne  la  plus  grande  des  qTiantités  ^j 
—  ■  Si  nous  substituons  maintenant  co  et  la  valeur 


y  Google 


5o6      LIVRE    1[].    —    CHAP.    Ml.    —    APPLICATIONS    DE    LA    METHODE 

le  résultat  de  la  première  substitution  aura  le  signe  de 


c'esl-à-dire  le  signe  de  s,  d'après  les  incgalilés  {C)i).  I.a  seconde 
substitution  donnera  un  résultat 


/A        B  ,  /A  "" 


dont  le  signe  est  inconnu,  mais  ne  dépend  nullement  de  e.  On 
pourra  donc  choisir  le  signe  de  e  de  telle  manière  que  les  résultats 
des  deux  substitutions  soient  de  signes  contraires,  et  l'on  aura 
ainsi  mis  en  évidence  la  quatrième  racine.  En  portant  successi- 
vement les  valeurs  de  c  dans  les  formules  (Sg),  on  déterminera  les 
valeurs  correspondantes  de  a  et  de  b,  qui  seront  réelles  si  l'on 
prend  pour  c  une  des  trois  valeurs  réelles,  et  purement  imaginaires 
comme  c  si  l'on  emploie  la  dernière  racine.  On  volt  que  l'on  sera 
ainsi  conduit  à  quatre  surfaces  différentes,  pouvant  toutes  ôlre 
acceptées. 

Nous  terminerons  ici,  avec  le  premier  Volume  de  cet  Ouvrage, 
la  théorie  des  surfaces  minima  et  l'étude  du  problème  deLagrange 
et  de  Plateau.  Ce  problème,  qui  doit  compter  au  nombre  des  plus 
intéressants  que  l'expérience  ait  jamais  posés  aux  Géomètres,  est 
aussi  un  de  ceux  dont  les  progrès  sont  le  plus  étroitement  liés  à 
ceux  de  l'Analyse  moderne;  le  lecteur  l'aura  certainement  re- 
marqué en  étudiant  les  développements,  peut-être  trop  rapides, 
donnés  dans  les  trois  derniers  Chapitres. 
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eX,  contenant  une  droite  donnée,  —  passant  par  (rois  droites  dont  l'une 
coupe  les  deui  autres,  —  passant  par  les  quatre  côtés  d'un  quadrilatère 
gauche  quelconque.  —  Introduction  des  points  de  ramification.  —  Pro- 
priétés géométriques  relatives  à  ces  points.  —  Solution  générale  du 
]>robli>me  proposé. 

CHAPITRE  XL 

Les  formules  de  M.  VVeierslrans. ., ^53 

Forme  nouvelle,  due  à  M.  Weierstrass,  sous  laquelle  on  peut  mettre  les 
équations  qui  définissent  une  surface  minima.  —  Formules  relatives  à 
une  transformation  de  coordonnées  ou  à  un  déplacement  de  la  surface, 
lïquation  linéaire  du  second  ordre  à  laquelle  satisfont  tes  deux  fonc- 
tions G  et  H.  —  Définition  d'une  famille  de  surfaces  minima.  —  Ap» 
plication  à  la  détermination  de  la  surface  minima  passant  par  un  con- 
tour donné.  —  Formation  de  l'équation  linéaire  correspondante  i  cette 
surface.  —  Indication  des  questions  qui  resteront  à  résoudre  après  la 
formation  de  cette  équation.  —  Propriétés  géométriques  de  la  famille 
de  surfaces  minima  définie  par  cette  équation. 

CHAPITRE  XII. 

Applications  diverses  de  la  métliode  précédente '178 

Méthode  inverse  dans  laquelle  on  prend  comme  point  de  départ  certaines 
équations  différentiel  les  linéaires  dont  on  connaît  l'intégrale  générale. 
—  Surfaces  que  l'on  peut  déduire  de  l'équation  à  laquelle  satisfait  la 
série  hyper  géométrique  de  Gauss.  —  Surfaces  déduites  de  la  forme 
AlTCi  — n)"  adoptée  pour  G(0  et  H(().  —  Surface  minima  limitée 
par  une  ligne  brisée  plane  et  une  droite  parallèle  au  plan  de  la  ligne 
brisée.  —  Problème  de  Gergonne.  —  Surfaces  déduites  de  la  forme 
Ane''(t  — a)  nH?((  — S)  adoptée  pour  G  (ï)  et  H  (0-  —  Surface  mi- 
nima limitée  par  deux  polygones  fermés  situés  dans  des  pians  paral- 
lèles. —  Remarque  générale  sur  les  moyens  de  multiplier  le  nombre 
des  solutions  du  problème.  —  Surface  passant  par  trois  droites  situées 
■d'une  manière  quelconque  dans  l'espace. 
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